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Dosen Pembimbing ll 
ABSTRACf 
Rigid Inflatable Boat (RIB) is one of the fast craft types which nowadays emerges 
in the boat industry. This boat has unique shape, from which the hull is made of 
mixture of rubber and fiberglass. In this study, the resistance, stability and 
seakeeping performance of an RIB were predicted using ship design software. An 
RIB operated in Kepulauan Sen"bu was taken as an illustrative example. The study 
shows that if the position of LCG is located between 3 and 6% behind midship 
will result in the best resistance performance. The highest resistance, however, is 
produced if the LCG is placed at midship (LCG 00/o). For stability analysis, an 
installation of 40 HP motor power and addition of 12 passengers will still qualify 
IMO criteria. In seakeeping analysis, with North and South Coasts Bali as 
operating areas, the head sea flow with maximum speed within serious region is 
shown in the North Coast, while for the later area not only tha head sea but also 
the bow quartering flow with maximum speed is within serious region. 
ABSTRAKSI 
Rigid Inflatable Boat (RIB) merupakan salah satu jenis fast craft (kapal cepat) 
yang akhir-akhir ini bam muncul dalam industri perkapalan. Kapal ini mempunyai 
bentuk yang unik, dimana bodinya terbuat dari perpaduan antara bahan .karet dan 
fiberglass. Dalam kaitan penelitian ini dianalisa tahanan, stabilitas dan seakeeping 
dari Rigid Inflatable Boat, dengan mengambil obyek penelitian salah satu Rigid 
Inflatable Boat yang telah beroperasi di Kepulauan Seribu. Hasil-hasil yang 
diperoleh dalam pembahasan ini menunjukkan bahwa pada analisa tahanan, 
performance terbaik tahanan terletak pada LCG 3% sampai LCG 6% dibelakang 
midship. Sedangkan tahaoan terbesar terletak pada midship (LCG 0%). Untuk 
analisa stabilitas, penambahan beban berupa motor sebesar 40 HP dan 12 orang 
penumpang masih memenuhi k:riteria IMO. Sementara pada analisa seakeeping, 
untuk daerah pengoperasian RIB di perairan North Coast Pulau Bali pada aliran 
head sea dengan kecepatan maksimum sudah memasuki wilayah serious (rawan) 
dan pengoperasian RIB di perairan South Coast Pulau Bali pada aliran bow 
quartering dan head sea dengan kecepatan maksimum sudah memasuki wilayah 
serious (rawan ). 
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1.1. Latar Belakang 
Rigid Inflatable Boat (RIB) merupakan salah satu jenis tipe fast craft (kapal 
cepat) yang baru muncul dalam industri perkapalan di Indonesia. Karena 
bentuknya yang unik, yang memadukan bahan perahu karet dan fiberglass dalam 
proses pembuatannya, menyebabkan beberapa perusahaan kapal fiberglass di 
Indonesia mencoba merintis pembuatan RIB di Indonesia. 
Beberapa resort wisata pantai di Indonesia telah melengkapi fasilitas wisata 
yang dimilikinya dengan mengoperasikan Rigid Inflatable Boat, misalnya resort 
wisata pantai di Kepulauan Seribu. Diperkirakan kebutuhan Rigid Inflatable Boat 
akan semakin meningkat di tahun-tahun yang akan datang. 
Gambar 1.1 RIB di resort wisata pantai Kepulauan Seribu 
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Disamping untuk pariwisata, karena bentuknya yang praktis, Rigid 
Inflatable Boat sering digunakan dalam kegiatan kemanusiaan oleh Tim SAR 
untuk menolong korban bencana alam banjir. 
Untuk itu~ mengingat banyaknya pihak dan instansi yang berkepentingan 
akan permintaan Rigid Inflatable Boat di Indonesia terutama untuk memenuhi 
kepentingan pariwisata pantai dan untuk membantu tugas Tim SAR dalam 
membantu korban bencana alam banjir, Penulis tertarik untuk memodelkan 
sebuah Rigid I,u1atable Boat yang telah dioperasikan di resort wisata pantai 
Kepulauan Senou~ sekaJjgus melakukan analisa tahan~ stabilitas dan seakeeping 
dari pemodelan Rigid Inflatable Boat tersebut. 
1.2. Perumusan Masa.lah 
Dalam penelitian ini masalah yang dirumuskan adalah : 
1. Permasalahan pertama bagaimana menentukan tahanan Rigid Inflatable 
Boat dengan memperhatikan perbedaan letak LCG dan coefficient lift dari 
Rigid Inflatable Boat tersebut. 
2. Pennasalahan kedua bersumber bagaimana mencari stabilitas Rigid 
Inflatable Boat dengan melihat stabiljtas RIB baik pada saat kondisi kapal 
kosong maupun bermuatan penumpang. 
3. Permasalahan ketiga bagaimana mengetahui seakeeping Rigid Inflatable 
Boat pada berbagai keadaan aliran air, yaitu: aliran stern sea (0°), stern 
quartering (45°), beam sea (90~, bow quartering (135°) dan head sea 
(180~. 
Tugas Akhir(KP 1701) 1-2 
@ Bab I Pendahuluan 
1.3. Batasan Masalab 
Adapun yang menjadi batasan permasalahan dalam penelitian ini adalah : 
1. Ukuran utama Rigid Inflatable Boat yang akan dianalisa : 
LOA 6,04 m 
LWL 4,88 m 





2. Pada penentuan seakeeping Rigid Inflatable Boat hanya dibatasi pada 
penentuan gerakan heaving, pitching dan rolling. Untuk wilayah 
pengoperasian RlB di Coast line Pulau Bali. 
3. Penulisan Tugas Akhir ini tidak melakukan analisa ekonomi. 
1.4. Tujuan Tugas Akhir 
Penulisan tugas akhir ini bertujuan untuk memodelkan dan melakukan 
analisa Rigid Inflatable Boat yang meliputi : 
1. Analisa Tahanan Rigid inflatable Boat 
2. Analisa Stabilitas Rigid Inflatable Boat 
3. Analisa Seakeeping Rigid Inflatable Boat 
1.5. Manfaat Tugas Akhir 
Manfaat hasil penulisan ini dapat digunakan sebagai bahan rujukan bagi 
pemilik resort wisata pantai yang telah memiliki Rigid Inflatable Boat untuk 
mengetahui tahanan, stabilitas dan seakeeping dari Rigid Inflatable Boat. 
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1.6. Metode Penyelesaian 
1.6.1. Penentnan Tahanan 
Metode yang akan digunakan untuk memecahkan masalah tersebut di atas 
menggunakan pendekatan teoritis, dengan tahapan seperti terlihat pada gambar 1.2 
di bawah. Seperti terlihat pada flowchart tersebut diawali dengan pemodelan 
bentuk lambung (lines plan) dari Rigid Inflatable Boat yang akan di analisa. 
Proses ini diselesaikan dengan memanfaatkan software Maxsurf Pro 7.16. 
Penentuan tahanan Rigid Inflatable Boat ditentukan G..;ngan metode 
perhitungan tahanan kapai yang ditujukan khusus untuk kapaJ planing hull, 
dengan menggunakan metode Savitsky. Untuk memudahkan perhitungan tahanan 
dengan metode Savitsky digoJJlakan softwc."'e HuUspeed 7.16. 
1.6.2. Penentnan Stabilitas 
Penentuan stabilitas Rigid Inflatable Boat dengan memanfaatkan software 
Hydromax Pro 7.16. Kriteria yang digunakan untuk melakukan analisa stabilitas 
menggunakan stanaarisasi dari IMO (lntemational Maritime Organization). 
Stabilitas kapai ditentukan dengan memasukkan L WT Rigid Inflatable 
Boat, berat motor yang digunakan dan jumlah penumpang Rigid Inflatable Boat 
pada !.:olom load case pada software Hydromax Pro 7.16. Untuk penentuan 
peii.umpang dilakukan variasi jumlah penumpang dari 4 orang, 8 orang sampai 12 
orang, sehingga akan diketahui stabilitas kapal dengan variasi jumlah penumpang 
dari 4 orapg, 8 orang sampai beijumlah 12 orang. 
Tugas Akhir(KP 1701) 1-4 
0 Bab I Pendahuluan 
1.6.3. Penentuan Seakeeping 
Penentuan seakeeping Rigid Inflatable Boat menggunakan software 
Seakeeper 9.0. Dalam penentuan seakeeping dimasukkan variabel yang 
dibutuhkan, sehingga didapatkan basil pada gerakan heaving, pitching dan rolling. 
Untuk Jebih memudahkan dalam memahami metode yang akan digunakan, berikut 
diberikanjlowchart untuk penyelesaian tugas akhir di bawah ini. 
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Gambar 1.2 Flowchart Pengeljaan Tugas Akhir 
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2.1. Karakteristik Tahanan Kapal Planing 
2.1.1. Gaya-Gaya Pada Kapal Planing 
Bila resultan gaya-gaya hidrodinamik bekerja pada bagian basah kapal 
planing di daerah pennukaan air, maka pada bagian badan tenggelam akan 
menyingkirkan sebagian aliran air. Namun begitu, pada kondisi ini kecepatan 
aliran air tidak dapat mengikuti kontur bagian buritan kapal, sehingga daerah 
transom ini akan tetap kering, dan dapat dianggap menambah panjang efektif 
badan kapal yang tenggelam. Dalam hal ini gaya ke atas (gaya apung) mempunyai 
karakteristik yang berbeda dari kapal konvensional, yaitu gaya hidrostatik 
digantikan oleh gaya hidrodinamik pada permukaan badan kapal. 
Gambar 2.1 Gaya-gaya pada Badan Basah Kapal Planing 
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Karena badan kapal dapat dianggap simetris, maka gaya yang bekerja pada 
bagian basah kapal akan mempunyai posisi di depan dan belakang bidang vertikal , 
seperti ditunjukkan dalam gambar 2.1 . Komponen gaya-gaya yang bekerja pada 
kapal , seperti yang terlihat pada gambar tersebut adalah : 
Fh = Gaya hidrostatik 
Fr = Gaya hidrodinamik, yang ditimbulkan oleh variasi tekanan pada seluruh 
badan kapal 
Fs = Gaya gesekan kulit kapal (pada bagian permukaan basah) 
T = Gaya dorong baling-baling untuk menjaga kecepatan kapal 
W = Berat keseluruhan dari kapal 
Gaya dorong oleh baling-baling umumnya dapat dianggap bekerja pada arah 
sejajar dengan lunas kapal , walaupun pada prakteknya akan tergantung pada 
kemiringan poros baling-baling. 
Dalam usaha untuk mengurangi tahanan kapal pada kecepatan rendah, 
bagian haluan sebaiknya dibentuk melengkung, agar dapat bekerja secara efektif. 
Hal ini berarti resultan gaya keseluruh badan kapal tidak tentu akan tegak lurus 
atau sejajar terhadap lunas (seperti terlihat dalam gambar 2.1 gaya-gaya 
mempunyai arah sudut kerja yaitu <1>, '+' dan 8 ). Sudut-sudut ini biasanya cukup 
kecil, dan dapat diabaikan pada kapal-kapal berkecepatan tinggi . 
Persamaan kesetimbangan pada gerr.!(an tetap (steady) dapat disamakan 
dengan persamaan kapal displacement b1asa. Pada kecepatan tinggi, gaya-gaya 
hidrodinamik akan jauh lebih tinggi dari gaya hidrostatik (Fr >> h). Untuk mode 
planing yang efisien, sudut trim T dan ~ cukup kecil , juga Fs << Fp, karena pada 
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permukaan basah P tidak banyak berubah. Selanjutnya T sin t = Tt << Fp, dan 
persamaan gaya angkat dapat disederhanakan menjadi : 
W=Fpcos(t+~)=Fv 
Dimana F, merupakan gaya hidrodinamik vertikal (gaya angkat); dan 
Rr = T cos t = T 
Rr = Fpsin (t + ~) + Fs cos ('r + ~) 
R T = W tan ( t + ~) + F s cos ( t + ~) 
Selanjutnya, karena t , ~dan 8 cukup kecil, maka 




Persamaan (2.2b) menunjukkan bahwa tahanan total terdiri dari tiga komponen. 
Komponen pertama, Wt = t F, disebut sebagai tahanan induksi (induced 
resistance atau induce drag), sebagai akibat kemiringan Fp dari posisi vertikal 
karena pengaruh sudut trim kapal t . Komponen kedua, W~ dapat dikatakan 
sebagai tahanan gelombang dan tahanan kekentalan. Pada kecepatan tinggi 
tahanan gelombang ini cukup kecil. Komponen ketiga, Fs, seperti diiltas -adalah 
merupakan tahanan geek kulit. Karena ZH dan Z1 umumnya juga kecil, dan kira-
kira sama besarnya, sehingga dengan memakai asumsi sudut kecil persamaan 
momen terhadap titik berat kapal G, menjacii : IH = 10 (2.3) 
Bilamana gaya-gaya penyangga dinamik bertambah dvminan. Hal ini berarti 
pusat hidrodinamik H berada cukup dekat di bawah G, dan hasil inilah yang akan 
dipakai pada kriteria perancangan kapal planing. 
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2.1.2. Konsep Tahanan Kapal Planing 
Data eksperimen dan rumus-rumus empiris sudah cukup banyak terkumpul 
untuk diterapkan dalam analisis kapal cepat bentuk hard chine. Perancang, dapat 
menunmkan fungsi variabel-variabel untuk analisis gaya dengan hubungan 
berikut: (2.4) 
Dimana J..l adalah kekentalan dinamik air dan g adalah berat per satuan masa 
sehubungan dengan gangguan di permukaan air. Penggunaan analisa dirnensi 
gh .lkan. F., . Fs . 111 _ f [ p I V pvl] (2 S) men ast . 2 2 , 2 2 , -- r, ,-, ~·- . 1/2pv b l/2pv b b b ...;gV 113 Ji 
dimana f:3, I, dan b adalah merupakan harga rata-rata parameter tersebut. 
V ariabel-variabel I~ yaitu biasanya variabel geometris, juga perlu 
dipertirnbangkan, seperti bentuk bagian depan kapal, bentuk chine lengkungan 
longitudinal dan sebagainya. Pada prinsipnya semua ini dipertimbangkan dalam 
kaitannya dengan kapasitas muatan, bahan bakar, jenis operasi, sistem propulsi 
dan lain-laiu. Setelah bentuk badan kapal ditentukan, harga Fs dan IH akan dipakai 
dalam perhitungan RT, dan selanjutnya T untuk harga W ( = Fv), f:3, b, g, p dan J..l 
yang tertentu, pada kecepatan operasi V. 
Murray [1950) telah melakukan penelitian untuk memperoleh koefis::;n 
gaya angkat Cv, dan menyirnpulkan bahwa harga koefisien ini tidak tergantung 
pada angka Reynolds (Re = pvi!J..l), dan dapat ditulis sebagai: 
(2.6)dimana A. = 1/b dan angka Froude karakteristik Fn* = VI~ gV 113 (atau 
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sering disebut juga koefisien kecepatan). Karena f3 dan Fn* dapat diketahui sejak 
awal perancangan, persamaan (2.6) tersebut akan menunjukkan bahwa Cv, hanya 
merupakan fungsi dari dua variabel, yaitu o: dan 1 .... . 
Analisa data untuk pelat rata yang meluncur dan prisma yang berbentuk V 
oleh Murray[l9501 menghasilkan sebuah persamaan (untuk f3 = 0): 
C\,o = -r 1 1 [0 ,0 I 20 A. 112 + 0,0095 (A./Fn*)] (2 .7) 
dimana -r diukur daiam satuan derajat. Perubahan persamaan di atas diperlukan 
biiamana diminta untuk menghitung koefisien gaya vertikal untuk badan kapal 
dengan kemiringan dasar, yaitu sebagai berikut: 
(2.8) 
dimana f3 diukur dalam derajat. 
Oleh Murray [1950) juga diperoleh bahwa I1./ I tidak tergantung pada Re 
dan Fn, sehingga 
(2.9) 
Analisa data menunjukkan bahwa hubungan fungsional di atas dapat juga 
dituliskan sebagai : (2. I 0) 
dimana K = (0,084+0,0115f3) -r-m; m = O,I25 + 0,0042 f), dan n = 0,05 + 0,01 [3, 
dengan -r dan f3 dalam derajat. 
Persamaan-persamaan di atas tentunya berlaku untuk kapal-kapal yang 
beroperasi pada mode planing penuh. Perkiraan gaya-gaya pada kondisi 
semiplaning telah diteliti oleh Savitsky dengan merubah persamaan (2.7) dan 
(2. 1 0) sebagai berikut : 
C · = -r 1' 1 [0 0120 A.0•5 + 0 0055 1..2•5 (Fn*)-2] v,O , , 
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11-111 = 0,75- [5,21 (Fn*IA)2 + 2,39r' 
Tetapi persamaan (2.8) tidak berubah. 
(2.12) 
Persamaan (2 . 11 ) cukup akurat untuk harga-harga 0,60 ~ Fn* ~ 13,00 ; 2 ° 
~ 1 ~ 15 ° dan A. ~ 4,0. Pada persamaan (2.11) ruas pertama dalam tanda kurung 
menunjukkan kontribusi komponen dinamik pada gaya total dan ruas kedua 
menuniukkan kontribusi dari badan kapal var~ tenggelam. Jelas di sini bahwa 
untuk setiap geometri ruas kedua akan merupakan kontribusi yang menurun 
bersamaan dengan naiknya kecepatan. 
Persamaan (2 .12) diturunkan dari pertimbangan komponen-komponen gaya 
apung dan gaya dinamik yang terpusat pada 1/3 dan% bagian panjang basah, di 
depan transom. Analisis ini telah diverifikasikan dengan hasil-hasil percobaan 
yang selanjutnya memberikan implikasi bahwa 1 dan ~ hanya berpengaruh kecil 
· sekali pada harga h/ I, sehingga akhimya hanya akan merupakan fungsi A untuk 
harga-harga Fn* tertentu. 
Per~amaan-persamaan di atas pada dasamya tid~k dapat dipakai secara 
sederhana, karena /, dan I adalah merupakan fungsi dari kecepatan. Untuk 
mengatasi hal ini Savitsky telah menyediakan grafik A sebagai fungsi Cv,o 11 1' 1 
untuk ~ = 0, dan Cv,p sebagai fungsi Cv,o untuk ~ :f. 0. Walaupun demikian, secara 
umum dapat dikatakan bahwa C berubah-ubah sesuai dengan Iebar basah, 
sedangkan parameter-parameter lainnya tetap konstan. Perhitungan gaya gesekan 
yang akurat sangat penting dalam memperkirakan tenaga kapal planing. Dengan 
menganggap bahwa gelombang yang terbentuk dan Jengkungan memanjang 
cukup kecil, maka persama2:1 (2.2b) menjadi : 
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R T = W tan 1 + F s cos 1 (2.13) 
yang terdiri dari tahanan induksi dan tahanan gesekan. Gaya gesekan kulit kapal 
ini dapat ditulis sebagai : 
(2 .14) 
dimana luas permukaan basah kapal S = I b sec ~ dan CF adalah merupakan 
koefisien tahanan gesekan pada permukaan basah kapal yang dapat dihitung 
dengan perwnusan ...!::ri ITTC(1957J atau Schoenherr atau , yaitu: 
ITTC-57 : c - 0,075 F- 2 2 (log 10 Rn ) 
(2.15a) 
Schoenherr : (2.15b) 
Persamaan (2 . 13) dapat dituliskan dalam bentuk perbandingan tahanan dan be rat 
kapal seperti d1. bawah ini, 
RT/W =tan 1 + 1/2 pv2SCF/W 
dimana Ri dan RF, adalah tahanan induksi (tekanan) dan tahanan gesekan. Tenaga 
aktif (PE) yang dibutuhkan untuk menggerakkan kapal pada kondisi kecepatan 
operasi V akan diperoleh sebagai R1V. Tenaga ini harus dihasilkan oleh alat 
propulsi setelah memperhitungkan kehilangan energi pada mekanisme propulsi. 
Perhitungan daya motor yang dibutuhkan menggunakan persamaan: 
(2.16) 
P = daya motor; 77 = koefisiensi propulsif 
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2.2. Teori Stabilitas Kapal 
2.2.1. Gambaran Umum Stabilitas 
Peninjauan Stabilitas Kapal di pengaruhi oleh tiga titik utama yang 
memegang peranan penting, yaitu titik berat kapal (G), titik tekan gaya ke atas (B) 
dan tinggi metasentra (M). Titik G adalah titik berat kapal yang dipengaruhi oleh 
konstruksi kapal , titik B adalah titik tekan gaya ke atas dari volume air yang 
dipindahkan oleh bagian kapal yang ada di dalam air dan titik M adalah titik 
perpotongan gaya tekan ke atas (yV) pada keadaan tetap oengan vektor gaya tekan 
ke atas pada sudut kecil. 
Pada keadaan kapal setimbang titik G dan titik B harus berada pada satu 
garis vertikal terhadap permukaan zat cair, dan besamya gaya berat kapal sama 
dengan gaya tekan ke atas. Apabila suatu kapal mendapat gaya-gaya dari luar 
akan menyebabkan kemiringan baik oleng maupun trim, dengan asumsi titik G 
tidak mengalami perubahan (muatan kapal tidak digeser/ditambah/dikurangi), 
maka titik B akan berpindah letaknya. Berarti akibat dari kemiringan tadi bentuk 
bagian kapal yang berada dipermukaan air juga berubah, sehingga titik tekan gaya 
ke atas (B) juga berubah sesuai dengan perubahan bentuk bagian kapal yang 
tercelup. Jadi untuk kapal yang oleng titik B akan berpindah menjadi Bcp pada 
bidang lintang kapal dan B akan berpindah menjadi B8 pada bidang memanjang 
kapal. 
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GBR KAPAL DALA H KEADAAN OLENG 
Dari gambar di atas pacta saat kapal mengalami oleng akan terlihat bahwa 
titik G dan titik B<p tidak terletak pacta satu garis vertikal lagi terhadap garis air 
yang baru. Sehingga terlihat bahwa gaya tekan ke atas yV dan gaya berat kapal P 
tidak bekerja pada satu garis kerja. Hal ini akan mengakibatkan terjadinya momen 
yang akan mengembalikan kapal pacta keadaan semula. 
Dilihat dari kedudukan titik berat kapal (G) terhadap tinggi metasentra (M) 
maka akan kita peroleh 3 kemungkinan yaitu : 
1. Titik M berada di atas titik G. Pacta kondisi ini MG berharga positif dan kapal 
dalam keadaan stabiL 
yV 
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2. Titik M berada di bawah titik G. Pada kondisi ini MG berharga negatif dan 
kapal pada keseimbangan labil. 
w 
w· 
B ; \ 
I \ 




3. Titik M berimpit dengan G. Pada kondisi ini MG sama dengan nol dan kapal 
dalam keseimbangan indefferent 
w· 
vV 
Pada saat kapa; olen!;, titik B oerpindah ke B<p. Vektor P ke bawah dan yV 
ke atas, dan mempunyai jarak Iengan sama dengan h. 
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Jadi titik G dan titik B<p sudah tidak terletak pada satu garis vertikal 
terhadap garis air yang baru W' L' maka kapal akan mendapat momen kapal (S) 
yang besamya : 
S = p X h 
Dimana : 
P = Berat Kapal dalam ton 
yV = Displacement kapal dalam ton 
h = Lengan kopel dalam meter 
= GQ 
= MG sin <p 
MG = Tinggi metasentra dalam meter 
= MK - KG 
= MB + KB - KG 
jadi untuk dapat menghitung stabilit&s suatu kapal selain harga P, perlu pula 
diketahui harga KG, KB dan MB. 
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Perhitungan KG, KB dan MB dirumuskan sebagai berikut : 
I. Letak titik berat kapal terhadap keel, KG (centre of gravity) 
Titik berat ini sangat di pengaruhi oleh bentuk konstruksi kapal. Baik berat 
kapal maupun titik beratnya dapat dicari dengan perhitungan yang teliti dari 
berat konstruksinya secara post per post. Dimana: 
""Pxh KG= ~ IP 
2. Titik tekan gaya ke atas terhadap keel , KB (center ofbounyancy) 
Titik tekan gaya ke atas dipengaruhi oleh bentuk badan kapal yang tercelup di 
dalam air. Letak titik tebn terhadap keel dapat dicari melalui perhitungan 
memakai dalil simson dengan menggunakan gam bar rencana garis. 
3. Jari-Jari Metasentra (MB) 
Jari-jari metasentra melintang kapal (untuk oleng) 
MB = !__ 
v 
L 
I =fY 3 dx 
0 




= Momen inersia dari garis air terhadap sumbu memanjang kapal yang 
melalui titik berat garis air-nya (m·\ 
IL = Momen inersia dari garis air terhadap sumbu melintang kapal yang 
melalui titik berat garis aimya (m4 ) . 
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V =Volume air yang dipindahkan oleh bagian kapal yang tercelup ke dalam 
air (ton) . 
Langkah awalnya adalah menghitung dahulu momen inertia terhadap 
penampang tengah kapal (10 ) setelah itu kita menghitung momen inertia terhadap 
sumbu yang melalui titik berat luas garis air (1 1_). 
dimana: 
A = Luas garis air (m2). 
¢ F = Jarak titik berat garis air ke midship (meter) 
2.2.2. Diagram Stabilitas Statis 
2.2.2. 1. Untuk Kapal dengan Stabilitas Statis Awal Positif 
.---- -tc --
/ I ............ / ''----. 





0 10° 20° Jo" 41!" 50° f,{f 70° so" 90" 
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Karakteristik diagram di atas adalah sebagai berikut : 
1. Titik 0 menyatakan keseimbangan netral 
2. Titik B menunjukkan besar sudut 8z, dimana kapal dalam keadaan labil. 8z 
disebut sudut zakat. 
3. T itik A menyatakan lengan stabilitas maxnnum sudut 8 . Dimana h rna, 
disebut sudut maximium A111a, 
Pada kapal - kapal I aut harga sudut zakat berkisar antara 60° - 100°, sedangkan 
sudut maksimum mendekati sudut tenggelamnya geladak utama ke air atau 
keluamya katir (bilge keel) dari permukaan air. 
2.2.2.2. Stabilitas Awal Kapal pada Diagram Stabilitas Statis. 
Stabilitas pada sudut oleng kecil dalam batas-batas stabilitas awal 
dapat dianggap sebagai suatu peristiwa stabilitas lebih lanjut. Jadi diagram 
stabilitas statis harus memiliki sifat stabilitas awal kapal. Untuk stabilitas awal 
kapal lengan stabilitas adalah : 
h = MG sint9 
dh 
dB = _:!_ MG sine+ MG cos t9 dB 
untuk h arg a e ~ 0° ' maka 
(dh) = MG dB B=O 
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Ternyata pada kedudukan kapal tegak (8 = 0°), turunan pertama dari 
lengan stabilitas terhadap sudut oleng sama dengan tinggi metasentra melintang. 
Differensial fungsi pada suatu titik adalah merupakan koefisien sudut garis 
singgung dari grafik fungsi pada titik tersebut. Koefisien ini besarnya sama 
dengan tangen sudut antara garis singgung dengan sumbu absis arah positif. 
Dengan menggunakan sifat differensial di atas maka dapat digambarkan tinggi 
metasentra awal pada diagram lengan stabilitas. 
h ( m) 
' 
a B ------·----------------~--------------- 6 6z 
Diukurkan pada absis sudut sebesar 1 radian -atau 57,3" di titik a, 
kemudian dari a ditarik garis vertikal sampai memotong garis singgung pada 
diagram yang ditarik dari pusat 0, di titik b. Panjang dari garis ab ini bila diukur 
pada skala lengan stabilitas hasilnya harus sama dengan tinggi metasentra awal 
kapal. Tangen sudut antara garis singgung dengan sumbu absis : 
T (dh) = g dB 
0 = 0 
MG = MG 
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Garis singgung pada diagram stabilitas, pada permulaan koordinat 
menyatakan h ~ MG 8. Pada daerah ini 8 sangat kecil , sehingga garis singgung 
Ob akan berimpit dengan diagram dimana garis singgung disini digunakan 
sebagai kontrol apakah pembuatan diagram stabilitas sudah betul atau belum. 
2.2.2.3. Penggunaan Diagram Stabilitas Statis 
Dengan pertolongan diagram stabilitas dapat diketahui keadaan 
stabilitas suatu kapal. Hal ini sangat diperlukan bila pada kapal bekerja momen 
heeling statis dari luar. Momen heeling ini kemungkinan tetap, artinya tidak 
tergantung pada sudut oleng kapal tetapi juga berubah sebagai fungsi dari sudut 
oleng kapal. 
Momen heeling luar yang tetap (konstan) digambarkan dalam grafik 
sebagai garis lurus sejajar sumbu .::.!Jsis (I) untuk yang berubah ubah digambarkan 
sebagai garis lengkung. 
- -ll--
--!- ..........,.-- ---·- -· __ (:. ______ _ 
_\fh - -l:J 1- - 1 ... _ ·- --· C' -
- - -------- ------ -~----------
a e 
IJZ 
0 10° 20° 30° ~0° ~0° 6C{' 70° 80° 9fl 
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Garis momen heeling memotong grafik pada titik A dan C. Pada 
perpotongan di kedua titik tersebut momen heeling dan momen penegak besarnya 
sama, Mh = Mp. Pada sudut heeling 8 1 kapal dalam keadaan keseimbangan yang 
stabil sedangkan pada 82 kapal pada keadaan labil 
• Pada titik A, Bila sudut oleng diperbesar dengan d8 1, maka harga momen 
penegak akan membesar dan momen heeling tet~p. Dengan demikian kapal 
akan kembali kekedudukan semula karena : Mr > Mh. Jika sudut diperkecil 
d8 1, momen penegak makin kecil sedangkan momen heeling tetap sehingga 
Mp < Mh sehingga akibatnya kapal akan kembali ke posisi semula akibat 
momen heeling. Jadi pada keadaan ini pada titik A, apabila gaya penyebab 
telah berhenti bekerja, kapal akan kembali ke posisi semula. Dengan 
perkataan lain di titik A kapal dalam keadaan stabil. 
• Titik C, Bila sudut oleng diperbesar mak-.:l momen penegak makin kecil dan 
momen heeling tetap. Maka Mp < Mh . Jika sudut oleng diperkecil , maka 
momen penegak bertambah besar dan kapal akan meruju ke kedudukan sudut 
oleng di titik A Hal ini menunjukan di titik C kapal dalam keadaan labil. 
• Titik B, Pada keadaan ini merupakan momen heeling statis maksimum yang 
dapat ditahan oleh kapal, M8max sudut heeling pada kedudukan ini juga 
maksimum yaitu 9max Bilamana pada kedudukan ini kapal diberi perubahan 
kemiringan d8 yang harganya kecil tak terhingga, maka tidak akan ada 
momen gaya sebagai akibat perubahan tadi yang akan mengembalikan kapal 
kepada kedudukan semula atau menyebabkan kemiringan yang lebih besar 
lagi . Dengan kata lain dapat diartikan bahwa kapal dalam keadaan netro.:. 
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Akan tetapi apabila pada kedudukan di B ini kapal diberi tambahan 
kemiringan d8 yang besamya terbatas, ke arah positif atau negatif, momen 
heeling akan selalu iebih besar dari momen penegak. Jika penambahan itu negatif, 
kapal akan kembali keposisi seimbang mula-mula. Untuk penambahan ke arah 
positif akan menjadikan kapal tenggelam. Keadaan ini menunjukkan bahwa kapal 
dalam keadaan tidak stabil. Bilamana M 11 > Mrmax dari diagram stabilit~s statis 
maka kapal akan terbalik karenanya, tanpa memandang kearah mana kemiringan 
kapal. 
2.2.3. Diagram Stabilitas Dinamis 
Diagram stabilitas dinamis digambarkan seperti pada gambar diagram 
stabilitas statis. Sumbu absis menyatakan sudut oleng 8 dan sumbu ordinat 
menunjukkan lengan stabilitas dinamis ld. Jadi diagram stabilitas dinamis aJalah 
tempat k-edudukan dari titik-titik yang mempunyai sudut oleng melintang sebagai 
absis dan harga lengan stabilitas riinamis sebagai ordinat. 
Diagram stabilitas dinamis merupakan lengkungan integral dari diagram 
stabili!as statis yang sesuai . Jadi antara stabilitas dinamis dan stabilitas statis 
tPrdarat hubungan sebagai berikut : 
1. Lenga11 stabilitas dinamis adalah integral terbatas dari lengan stabilitas statis 
2. Lengan stabilitas statis adalah turunan pertama dari lengan stabilitas dinamis 
terhada;J sumbu oleng 8 
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Oleh sebab itu berlaku pula sifat-sifat lengkungan integral sebagai berikut : 
1. Titik dimana diagram stabilitas statis memotong absis, merupakan harga 











_ ________ 111.:.:.:· _______ _ 
Pada titik asal dima11a lengan stabilitas statis no!, lengan stabilitas dinamis 
juga no!. Pada titik B dimana 8 = 8z harga lengan statis nol tetapi harga lengan 
dinamis mencapai maksimum. 
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2. Di titik A pada 8 = 8m dimana harga h maksimum, pada diagram stabilitas 
dinamis merupakan titik belok 
3. Ordinat diagram stabilitas dinamis merupakan luas bidang dari diagram 
stabi I itas statis. 
Diagram stabilitas dinamis sangat diperlukan untuk memecahkan 
persoalan-persoalan yang berhubungan dengan pengaruh momen heeling dinamis 
yang bekerja pada kapal. Selain itu juga dipakai untuk menentukan sudut heeling, 
momen pembalik dan sudut heeling terbesar. 
2.4. Gerak Benda Rigid dengan 6 Derajat Kebebasan 
Gerak benda yang rigid seperti sebuah kapal, yang massanya konstan dan 
titik pusat gravitasi, titik G, memiliki sistem koordinat sumbu benda (body axis 
coordinate !Jystem). Kapal yang bergerak dengan 6 derajat kebebasan, gerak 6 
derajat kebebasan tersebut dapat dibedakan menjadi dua macam gerak yaitu : 
a. Gerak Translasi, gerak ini terdiri dari tiga macam gerak, yaitu : 
- Surge, yaitu gerak translasi kapal pada sumbu X 
- Sway, yaitu gerak translasi kapal p::da sumbu Y 
- Heave, yaitu gerak translasi kapal pada sumbu Z 
b. Gerak Rotasi, yangjuga terdiri dari tiga buah gera: .... , yaitu: 
-Roll , yaitu arah gerak rotasi kapal pada s•tmb~.; X 
- Pitch, yaitu arah gerak rotasi kapal pada sumbu Y 
-Yaw, yaitu arah gerak rotasi kapal pada sumbu Z 
Pada pengerjaan Tugas Akhir ini yang ditinjau hanya 3 gerakan saja, yaitu 
gerakan Heaving, Pitching dan Rolling. 
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2.4.1. Persamaan Gerakan Heaving 








= inertial force (N) 
= massa kapal + added mass (kg) 
= percepatan gaya heaving (m/s2) . 
= damping force (N) 
= koefisien damping dari gerakan heaving (kg/s) 
= kecepatan getaran damping (m/s) 
= restoring force (N) 
= koefisien restoring (kg/s2) 
= displacement/ simpangan (m) 
F0 COS OJ/ = excitation force (N) 
Fa = amplitudo gaya eksitasi gerakan heaving (N) 
= encountering frequency (rad/s) 
2.4.2. Persamaan Gerakan Pitching 
Persamaan gerakanpitching menurut Bhattacharyya [1978], 
d 2 (} d(} 
a - 2-+b-+c(} = M 0 COSOJel dt dt 
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=inertial moment (ton.m) 
= massa kapal - added mass (ton.m) 
= percepatan gaya pitching (rad/s2) 
= damping moment (ton.m) 
= koefisien damping dari gerakan pitching (ton.m) 
= kecepatan getaran damping (rad/s) 
= restoring moment (ton.m) 
= koefisien restoring (ton) 
= displacement! simpangan (m) 
=excitation moment (ton.m) 
= amplitudo momen eksitasi gerakan pitching (ton.m) 
=encountering frequency (rad/s) 
2.4.3. Persamaan Gerakan Rolling 
Persamaan gerakan rolling menurut Bhattacharyya [1978], 
= inertial moment (ton.m) 
{j = massa kapal- added mass (ton.m) 
= percepatan gaya rolling (rad/s2) 
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=damping moment (ton.m) 
= koefisien damping dari gerakan rolling (ton.m) 
= kecepatan getaran damping (rad/s) 
= restoring moment (ton.m) 
= koef:sieo 1estoring (ton) 
=displacement/ simpangan (m) 
=excitation moment (ton.m) 
= momen eksitasi gerakan rolling (ton.m) 
=encountering frequency (rad/s) 
2.4.4 Subjective Motion 
Menurut Lloyd [1989], untuk mengukur tingkat keamanan seakeeping 
kapal, salah satu parameter yang dapat digunakan adalah Subject;ve Motion (SM). 
Harga SM memiliki range tertentu untuk-mengukur tingkat keamanan seakeeping 
kapal pada perairan tertentu. Range harga SM dapat dilihat pada tabel 2.1 di 
bawah ini : 
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Tabel 2.1 Range Harga Subjective Motion 
Harga Subjective Jl,-fotion Status I I 
0 s.d 5 Moderate I 
5 s.d 10 Serious I 
10s.d. 15 Severe I I 
15 S.d. 20 Hazardous I I 
20 s.d 30 Intolerable I 
Harga SM dirumt•c::kan sebagai berikut : 
SM = A (S/g) 1'43 
A = [I-exp(-1,65wc2][75,6-49,61og We+ 13,5 (log Wc)2]; atau 
A = 30 + 13,53 (In fi 
S =Heave Acceleration (m/s2) 
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BABID 
PEMODELAN DAN PERHITUNGAN 
RIGID INFLATABLE BOAT 
3.1. Pemodelan Rigid Injltltabk Boat 
Pada pemodelan Rigid Inflatable Boat yang akan dianalisa, diawali dengan 
pemodelan bentuk badan Rigid Inflatable Boat, memanfaatkan software Maxsurf 
Pro.7.16. Sebelum melakukan pemodelan, ditentukan terlebih dahulu principal 
dimension dari Rigid Inflatable Boat yang telah beroperasi di resort wisata pantai 
Kepulauan Seribu. Principal Dimension Rigid Inflatable Boat : 
LOA = 6,04 m 
LWL = 4,88 m 
B = 1,8 m 
T = 0,425 m 
H = 1,02 m 
Gambar 3.1 Tampilan PerspektifBentuk Lambung Rigid Inflatable Boat 
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Bentuk lambung, appendage dan superstructure di dalam maxsurf, seperti 
gambar 3.1 di atas, ditentukan menggunakan satu atau lebih permukaan (surface). 
Demikian pula didalam memodelkan surface untuk desain Rigid Inflatable Boat, 
dimana terdiri dari surf ace pertama untuk upper hull dari sheer line ke chine, swface 
kedua untuk bentuk lambung chine, surface ketiga untuk lambung yang lebih rendah 
dari chine ke keel, surface keempat untuk inflatable hull, dan surface kelima untuk 
transom. 
Surface ini dibentuk di da! ~tn Maxsurf dengan mengatur postst-postst dari 
sebuah set control point, yang secara kolektif membentuk control point net. 
Pergerakan dari control point-control point inilah yang kita gunakan untuk 
memaniiJulasi surface menjadi bentuk yang kita tngi11kan, sehingga inti dari proses 
modelisasi sebuah desain dengan menggunakan maxsurf adalah bagaimana mengatur 
control point-control point yang mungkin digunakan untuk mendapatkan suatu 




- - :J 
---- .. 
--. ~: ___ - - -· 
Gambar 3.2. Control Point Net Maxsurf 
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Gambar 3.3 Perspective Rigid Inflatable Boat 
Proses pemodelan diawali dengan mengatur setting dari ukuran utama yang 
digunakan, lalu diikuti dengan pengaturan-pengaturan control point-control point. 
Pada pemodelan ini bentuk perspective dan body plan model dapat dilihat seperti 
gambar 3.3 dan gambar 3.4 
~. Max~urf Pr~f~sio_nal- E:\My_Documents\anak kost\H •.• GJ§~ 
File Edit View Controls Surfaces Display Data Wmow Help 
" .. 1(. . ~+-· / 1-' -.~ '1...4 
" ...... -- 1- A,.._ 
Ready 
Gambar 3.4 Body Plan Rigid Inflatable Boat 
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Setelah bentuk lambung telah sesuai dengan yang kita inginkan, proses diakhiri 
dengan pengaturan set up the fram e of reference, dimana dilakukan koreksi secara 
menyeluruh terhadap dimensi dan kalkulasi fungsi - fungsi di dalam maxsurf , untuk 
menentukan ketepatan titik-titik, ukuran, dan lokasi key point, seperti base line, 
amidship,fore perpendicular serta afi er perpendicular. 
Setelah proses ini selesai , maka anal isa tahanan Rigid Inflatable Boat dapat 
dilakukan. 
3.2. Perhitungan Tahanan Rigid Inflatable Boat 
Ada beberapa pendekatan berbeda yang bisa dipakai dalam memprediksi 
tahanan dari suatu ~entuk lani~ung kapal. Software Hulls pee\! 
mengimplementasikan beberapa algoritma berbeda dalam memprediksi tahanan dari 
suatu kapal , dimana setiap algoritma dapat digunakan pada satu atau Jebih bentuk 
lambung kapal , misalnya pada metode Savitsky yang sangat baik dalam memprediksi 
tahanan dari suatu Jambung planing hull. Hullspeed akan menghitung tahanan pada 
kisaran tertentu dan menampilkan hasilnya dalam format grafik dan tabel. 
Input data dapat Jangsung dimasukkan dalam window data hullspeed, atau 
dengan altematif lain, yaitu dengan membaca data inputan dari file maxsurf ke dalam 
hullspeed. Pengukuran data lambung dapat ditentukan melalui menu data, dan 
hullspeed akan mengutip setiap data dari lambung secara langsung, yang dibutuhkan 
dalam mengestimasi besamya tahanan lambung, berdasarkan pada suatu metode 
yang kita pilih. 
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Software Maxsurf Hullspeed lebih banyak memberikan altematif metode 
estimasi yang dapat dipilih sesuai keperluan desainer, berdasarkan misi dan tipe 
kapal serta Froude 's number-nya. 
Perhitungan tahanan dilakukan pada kisaran kecepatan 0 knot hingga 
kecepatan maksimum I 0 knot . Kecepatan maksimum Rigid Inflatable Boat yang 
telah dimodelkan dapat direncanakan dengan bantuan software Maxsurf Hullspeed 
2.16. dalam item Speed Range. 
Dalam pembahasan ini, akan dilakukan perhitungan tahanan dengan melakt:~~an 
beberapa variasi LCG dengan mengambil beberapa kemungkinan. Letak LCG 
memiliki pengaruh yang besar terhadap besamya tahanan yang akan timbul pada 
kapal planing. Di sini akan dilihat sejat!h mana perubahan letak titik LCG akan 
mempengaruhi karakteristik tahanan. 
Variasi letak titik LCG diambil dari bentuk prosentase (%) LCG dari midship 
terhadap panjang L WL Rigid Inflatable Boat. Hal ini dimaksudkan untuk melihat 
kemungkinan letak LCG yang terbaik dari midship. Untuk mempersingkat 
perhitungan diambil beberapa llarga LCG mulai dari m-idship sampai beberapa 
persen dibelakangnya yaitu -9% (2,58 m dari transom), -6% (2,72 m dari transom), 
-3% (2,87 m dari transom) dan 0% atau tepat pada midship (tanda negatif hanya 
mer1ufljukkan letak yaitu dibelakang midship). Alasan mengapa diambil harga LCG 
di belakang midship, karena secara teoritis dapat dikatakan bahwa bila letak titik 
berat tersebut berada di belakang midship kemungkinan untuk mengangkat badan 
kapal bagian depan ke atas permukaan air akan lebih besar dibandingkan dengan jika 
letak LCG tersebut di depan midship. 
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3.2.1 Perhitungan Tahanan pada LCG 0% (pada midship) 
Letak titik berat (LCG) : pada titik LCG 0% (3,02 m) 
K ·k d t t · 0° I 0 , o 3° 4° 5° 6° 7° 8° 9° ena1 'an su u nm : , , ~ , , , , , , , . 
Kecepatan : I, 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8, 9, I 0 Knots 













Tabel 3.1 Hasil Perhitungan pada Titik LCG 0% 
Trim by Displaced 
stern LWL Volume 
(degree) (m) (m r-.3) 
0 4,8 89 2,833 
I 4,707 2,624 
2 4,528 2,601 
3 4,322 2,6 12 
4 4,078 2,653 
5 3,794 2,727 
6 3,478 2,829 
7 3, 156 2,955 
8 2,842 3,099 
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Gambar 3.5 Gratik Tahanan pada Titik LCG 0% 
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Gambar 3.6 Grafik Coefficient Lift (Cl) pada Titik LCG 0% 
3.2.2 Perhitungan Tahanan pada LCG -3% (di belakang midship) 
Letak titik berat (LCG) : pada titik LCG -3% (2,87 m dari transom) 
"k d . 0 0 0 0 0 0 60 0 0 90 Kenai an su ut tnm : 0 , 1 , 2 , 3 , 4 , 5 , , 7 , 8 , . 
Kecepatan : 1, 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8, 9,10 Knots 
Hasil perhitungan pada titik LCG -3% dapat dilihat tabel 3.2 di bawah ini . 
Tabel 3.2 Hasil Perhitungan pada Titik LCG -3% 
Trim by Displaced I 
I v stem LWL Volume WSA Cf R(kN) Fn Cl 
(knots) (degree) (m) (m"3) (m"2) (I o-3) (I o-3) ( 1 o-3) 
I 0 4,889 2,833 14,715 I ,261 9,481 0,268 769,632 
2 I 4,706 2,624 14,311 1,102 192,692 0,544 79,511 
3 2 4,526 2,602 14,021 1,043 886,392 1,083 28,482 
4 3 4,322 2,611 13,583 1,000 1602,781 1,614 14,643 
5 4 4,078 2,653 13 ,138 0,972 2024,512 2,135 7,314 
6 5 3,794 2,727 12,772 0,952 2230,973 2,644 5,233 
7 6 3,478 2,829 12,477 0,942 2428,292 3,142 3,992 
8 7 3,156 2,955 12,243 0,933 2750,433 3,629 2,943 
9 8 2,803 3,099 12,104 0,922 3402,021 4,126 2,443 
10 9 2,566 3,256 11,997 0,921 4086,174 4,614 2,431 
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Gambar 3.8 Grafik Coejj/cient Lifi (Cl) pada Titik LCG -3% 
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3.2.3 Perhitungan Tahanan pada LCG -6% (di belakang midship) 
Letak titik berat (LCG) : pada titik LCG -6% (2,72 m dari transom) 
Kecepatan : 1, 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8, 9, I 0 Knots 
Hasil perhitungan pada titik LCG -6% dapat dilihat tabel 3.3 di bawah ini . 




v stern i LWL Volume WSA Cf R(kN) Fn Cl 
I 
(I o-3) (I o-J) (I o-3) (knots) (degree) i (m) (m"3) (m"2) 
l 0 i 4,889 2,833 14,715 1,263 9,481 0,268 769,632 
2 I 1 4,705 2,634 14,349 1,104 192,692 0,544 94,571 
3 2 : 4,533 2,621 14,074 1,042 883,061 1,083 29,172 
4 3 I 4,333 2,643 13,662 1,000 1532,782 1,614 15,491 
5 4 i 4,091 2,692 13,238 0,972 1944,512 2,135 7,972 
6 5 I 3,815 2,775 12,908 0,951 2150,973 2,644 5,842 
7 6 I 3,508 2,885 12,604 0,942 2328,291 3,142 4,553 I 
8 7 I 3,448 2,774 12,332 0,933 2640,432 3,629 3,712 l 
9 8 i 3,129 2,911 12,146 0,921 3222,021 4,126 3,022 
10 9 ! 2,554 3,235 11,959 0,921 3956,171 4,614 2,812 
Gambar 3.9 Grafik Tahanan pada Titik LCG -6% 
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Gambar 3.10 Grafik Coefficient Lift (CI) pada Titik LCG -6% 
3.2.4 Perhitungan Tahanan pada Titik LCG -9% (di belakang midship). 
Letak titik berat (LCG) : pada titik LCG -9% (2,58 m dari transom) 
Kecepatan : 1, 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8, q' 10 Knots 
Hasil perhitungan pada titik LCG -9% dapat dilihat tabel 3.4 di bawah ini. 
Tabel 3.4 Hasil Perhitungan pada Titik LCG -9% 
Trim by Displaced 
v stem LWL Volume WSA Cf R (kN) Fn 
(knots) (degree) (m) (m"3) (m"2) (I o·3) ( 1 o·3) 
1 0 4,889 2,833 14,715 1,251 I 9,481 0,268 
2 1 4,703 2,603 14,308 1,102 192,692 0,544 
3 2 4,547 2,684 14,241 1,041 880,031 1,083 
4 3 4,369 2,795 14,045 1,000 1472,782 1,614 
5 4 4,171 2,933 13,814 0,962 1864,513 2,135 
6 5 3,944 3,097 13,672 0,953 2080,972 2,644 
7 6 3,698 3,285 13,527 0,932 2228,292 3,142 
8 7 3,431 3,493 13,466 0,922 2540,432 3,629 
9 8 3,11.J 3,603 13,222 0,922 3102,021 4,126 
10 9 2,823 3,732 13,006 0,921 I 3806,171 4,614 
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Gambar 3.11 Grafik Tahanan pada Titik LCG -9% 
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Gambar 3.12 Grafik Coefficient Lift (Cl) pada Titik LCG -9% 
Pembahasan perbandingan hasil-hasil di atas, akan dilakukan pada Bab IV 
(Analisa dan Pembahasan). 
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3.3. Perhitungan Daya Motor 
Berdasarkan perhitungan tahanan kapal didapatkan harga EHP (Effective 
Horse Power). Karena motor yang digunakan untuk menggerakkan Rit.;id /nflatahle 
Boat menggunakan sistem out board (motor tempe!), sehingga daya motor yang 
digtmakan tultuk menggerakkan kapal ctitenhtkan dari harga EHP yang di 
transfonnasi menjadi DHP (!Jelive1y Horse Fower). Sehubungan dengan tidak 
adanya bantalan poros pada motor tempeL loses yang terjadi diabaikan dan DHP 
ctiasumsikan sama ctengan harga BHP (Brake Horse Pmver) . 
Dari perhitungan tahanan ctengan menggunakan metocte Savitsky pacta software 
Maxsurf Hullspeect ctapat ctiketahui harga Effective Horse Fower pacta kondisi 
planing sebesar 17,37 HP. Karena ctalam menjalankan Rigid ln.flatable Boat 
menggunakan motor tempe! (outboard system) yang sering ctigunakan untttk small 
cra.fi, maka harga koefisiensi propulsif meng!:,TUilakan harga OPC (Overall 
Propulsive Coefficient) seharga 0,5 . Blount and Fox jl976J, menjelaskan bahwa 
banyak desainer small crati sangat familiar menggunakan harga OPC (Overall 
Propulsive Coefficient) untuk menentukan harga propulsive coefficient ( 17 ). Dan 
besamya harga OPC yang cti6runakan oleh para desainer small crafi tersebut actalah 
0.5. 
Daya motor yang dibutuhkan untuk menggerakkan Rigid Inflatable Boat 
tergantung ctari tahanan Rigid lnflatahle Boat pacta kecepatan yang ctirencanakan 
seperti dinnnuskan pad a persamaan ( 2 .I 7) berikut : 
p = I:HP 
'7 
P = Delivel)' Horse Power= Daya Motor 
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7J = Koefisiensi Propulsif 
Sehingga harga P dapat diketahui : 
p = 17,37 
0,5 
= 34,74 HP 
Dari perhitungan di atas dapat ditentukan motor yang akan digunakan. Dari survey 
yang dilakukan salah satu motor yang dapat digunakan adalah : 
• Merk motor : Yamaha 
• Type mesin : Enduro 
• Daya motor : 40 HP 
• Be rat : 76,2 kg 
• Volume silinder : 703 cm3 
• Perbandingan kompresi : 6,0 
• Perbandingan gigi : 13 :26 (2 ,0) 
• Metode Trim dan Tilt : Manual 
- -
• Altemator/dinamo : 6A 
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3.4. Perhitungan Stabilitas 
Untuk menghitung stabilitas dan data hidrostatik Rigid Inflatable Boat 
digunakan software Hydromax Pro 7.16. Berdasarkan desain Rigid Inflatable Boat 
yang telah dimodelkan di dalam sojiware Maxsurf Pro 7.16, maka model ini dapat 
dimunculkan kembali . 
Dalam melaksanakan analisa perhitungan stabilitas dan data hidrostatik akan 
dilakukan variasi jumlah penumpang pada Rigid Inflatable Boat. Yariasi ini tentunya 
akan menyebabkan beberapa kondisi berbeda yang terjadi pada Rigid Inflatable Boat, 
misalnya; perubahan be ban yang meningkat dengan ditambahnya jumlah penumpang 
dan perubahan tinggi trim akibat bertambahnya penumpang. 
Yariasi yang dilakukan pada perhitungan stabilitas Rigiu' Inflatable BvJf di sini 
dilakukan untuk lima variasi, yaitu : 
a. Kondisi berat kapal kosong (L WT) 
b. Kondisi L WT + motor 
c. Kondisi L WT + motor + 4 penumpang 
d. Kondisi L WT + motor + 8 penumpang 
e . Kondisi L WT + motor + 12 penumpang 
Untuk perhitungan element- element berat, dihitung dengan : 
LWT = Whull riber + Whull karet 
Whull fiber Luas Area fiber x t fiber x p fiber 
Whull karet Luas Area inflatable x t karet x p karet 
W motor 76,2 kg 
W penumpang = 65 kg (per-person) 
Tugas Akhir (KP 1701) 3- 14 
0 Bab Ill Pemodelan dan Perhitungan Rigid Inflatable Boat 
Penentuan stabilitas Rigid Inflatable Boat menggunakan kriteria 
International Maritime Organization (IMO). Berdasarkan International Maritime 
Organization (TMO), kriteria stabilitas yang ditetapkan untuk high speed craft 
adalah: 
a. Luasan di bawah kurva GZ tidak boleh kurang dari 0,055 meter.radian 
sampai dengan sudut oleng 30 derajat dan tidak boleh kurang dari 0,090 
meter.radian sampai dengan sudut oleng 40 derajat. Selain itu area di 
bawah kurva GZ antara sudut oleng 30 derajat dan 40 derajat tidak 
boleh kurang dari 0,030 meter.radian. 
b. Lengan stabilitas statis GZ paling kecil adalah 0,2 meter pada sudut 
oler.s sama dengan atau lebih besar dari 30 derajat. 
c. Lengan stabilitas statis maksimum GZ max sebaiknya terjadi pada sudut 
oleng lebih dari 25 derajat. 
d. Tinggi metasentra (MG) tidak boleh kurang dari 0,15 meter. 
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0 Bab '" Pemodelan dan PedJitungan Rigid lnllalable Boat 
3.4. t. Perhitongan Stabilitas pada Kondisi Berat Kapal Kosong (L WT) 
Pada penentuan stabilitas Rigid Inflatable Boat yang pertama kaJi dilakukan 
adalah menentukan L Wf (berat kapal kosong) dari Rigid Inflatable Boat yang 
selanjutnya di masukkan ke daJam kolom loadcase. Selain penentuan L WT, 
ditentukan pula letak VCG (Vertical Centre ofGravity), LCG (Longitudinal Center 
of Gravity) dan TCG (Transverse Center of Gravity). 
Dari perhitungan didapatkan : 
HargaLWT = 771,53 kg 
LCG =3,42 m 
VCG =0,79 m 
TCG =0 m 
Setelah L Wf diketahui, dapat dimasukkan ke daJam kolom load case. 
StAbility Cakabtion - RIB 
Specific Gravity = 1,025 
Tabel3.6 Penentuan Loadcase LWf Rigid Inflatable Boat 
ltna llUie Qty. fWeigltt kg LeNig. Ani• vert. Arm Dl 
l LWf I 1771,53 3,420 0,790 
Disp= 1771,53 LCG=3,420m VCG=0.790m 
FScorr.=O m 
VCG tluid=0,79 m 
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Bab Ill Pemodelan dan Perhitungan Rigid Inflatable Boat 
Dari inputan ini akan diketahui grafik stabilitas dari mulai sudut 0° sampai 
dengan 90° dan data hidrostatik Rigid Inflatable Boat dalam keadaan tanpa 
penumpang sama sekali (berat kapal kosong). Hasil perhitungan ini akan memberi 
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Gambar 3. 13 Grafik Stabilitas LWT Rigid Inflatable Boat 
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Hasil perhitungan stabilitas Rig;d Inflatable Boat adalah : 
Tabel 3.7 Hasil Perhitungan Stabilitas Kondisi LWT 
Rule Criteria Units Required Actual Status 
1 IMO Area 0 to 30 m.Radian 0,055 0,103 Pass 
Area 0 to 40 or 
2 IMO Downfloodingpoint m.Radian 0,09 0,173 Pass 
3 IMO Area 30 to 40 Downfloodingpoint m.Radian 0,03 0,071 Pass 
4 IMO GZ at 30 or greater m 0,2 0,36 Pass 
5 IMO Angle of GZ Max Degrees 25 60 Pass 
6 IMO GM m 0,15 0,702 Pass 
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0 Bab Ill Pemodelan dan Perhitungan Rigid Inflatable Boat 
Selanjutnya dapat diketahui data hidrostatik Rigid Inflatable Boat (pada draft 
Amidship) sebagai berikut: 
Displacement 423 kg 
Draft at FP 0,663 m 
Draft at AP 0,187 m 
Draft at LCF 0,427 m 
Trim 0,476 m 
WL Length 4,756 m 
WL Beam I ,033 m 
Wetted Surface Area (WSA) 13,971m2 
Water Plane Areu (WP A) 12,2981n 2 
Prismatic Coefficient (Cp) 0,599 
Block Coefficient (Cb) 0,293 
Midship Coefficent (Cm) 0,538 
Water plane Coefficient (Cw) 0,733 
LCB 0,4 79 m dari AP 
LCF 0,039 m dari AP 
KB 0,306 m 
KG 0,425 m 
TPC 0, 126 ton/em 
MTC 0,063 ton/em 
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0 Bab m Pemodelan dan Perllitung;m Rigid lnllalable Boat 
3.4.2. Perhitungan Stabilitas pada Kondisi L Wf + Motor 
Dari jenis motor yang digunakan, diketahui berat motor = 76,2 kg. Selanjutnya 
dapat dimasukkan ke dalam load case. 
Stability Csk•latioa - RIB 
Loadcase - Loadcase3 
Specific Gravity= 1,025 
Tabel3.8 Penentuan Loadcase 'LW f ;-Motor 
~tela Ullle ~· : !Weight kg ' ' ,: jLollg. :Ana .. Vert.Armm . ' 
l LWf I ~71,53 p,420 0,790 
2 . Motor I ~6,2 -0,400 0,960 
IDisp= ~7,73 LCG=3,177 m VCG=0,799m 
.. FS corr.=O m 
" VCG fluid=O, 799 m 
Dari tabel di atas dapat diketahui harga displacement, LCG, VCG dan TCG 
sebagai berikut : 
Displa:.xment total = 847,73 kg 
LCG = 3,177 m 
VCG = 0,79 m 
TCG =0 m 
Dari inputan ini akan diketahui grafik stabilitas dari mulai sudut 0° sampai 
dengan 90°dan data hidrostatik Rigid Inflatable Boat pada kondisi L WT ditambah 
dengan satu buah motor. Hasil perhitungan ini akan memberi output berupa grafik, 
seperti terlihat pada gambar 3.14 di bawah ini. 
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Bab Ill Pemodelan dan Perhitungan Rigid Inflatable Boat 
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Gambar 3.14 Grafik Stabilitas LWT +Motor 
Hasil perhitungan stabilitas Rigid Inflatable Boat adalah : 
Tabel 3.9 Hasil Perhitungan stabilitas LWT +Motor 
Rule Criteria Units Required Actual Status 
1 IMO Area 0 to 30 m.Radian 0,055 0,105 Pass 
Area 0 to 40 or 
2 IMO Downfloodingpoint m.Radian 0,09 0,176 Pass 
3 IMO Area 30 to 40 Downfloodingpoint m.Radian 0,03 0,07 Pass 
4 IMO GZ at 30 or greater m 0,2 0,361 Pass 
5 IMO Angle of GZ Max Degrees 25 60 Pass 
6 IMO GM m I 0,15 0,771 Pass 
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0 Bab Ill Pemodelan dan Perhitungan Rigid Inflatable Boat 
Selanjutnya dapat diketahui data hidrostatik Rigid Inflatable Boat (pada draft 
Amidship) sebagai berikut: 
Displacement 463 kg 
Draft at FP 0,614 m 
Draft at AP 0,236 m 
Draft at LCF 0,420 m 
Trim 0,377 m 
WL Length 4,488 m 
WL Beam 1,167 m 
Wetted Surface Area (WSA) 14,037m2 
Water Plane Ar~a (WPA) 12,499m 2 
Prismatic Coefficient (Cp) 0,644 
Block Coefficient (Cb) 0,315 
Midship Coefficent (Cm) 0,535 
Water plane Coefficient (Cw) 0,759 
LCB 0,241 m dari AP 
LCF 0, 1 13 m dari AP 
KB 0,294 m 
KG 0,425 m 
TPC 0,128 ton/em 
MTC 0,065 ton/em 
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0 Bab Ill Pemodelan dan Perhitungan Rigid Inflatable Boat 
3.4.3. Perhitungan Stabilitas pada Kondisi L Wf + Motor+ 4 penumpang 
Pada kondisi ini, Rigid Inflatable Boat mendapatkan tambahan beban sebesar 4 
person, yang masing-masing person memiliki berat 65 kg. Pada kondisi ini letak dari 
penumpang ditempatkan di bagian buritan Rigid Inflatable Boat. 
Stability Cakabtioa - RIB 
Specific Gravity= 1,025 
Tabel 3.10 Penentuan Loadcase L Wf + Motor+ 4 Penumpang 
Iteaaume ~- ~eigbtkg ...... Ana. Vert.Armm 
1 LWf I 771,53 3,420 0,790 
2 Motor I "76,2 ~.400 0,960 
3 Crew) I p5 0,500 1,302 
4 Crew2 I ~5 0,500 1.302 
5 . Crew 3 I ~5 1,200 1,302 
6 Crew4 1 65 1,200 1,302 
Disp= 1107,73 LCG=2,895 m VCG=0,956m 
FS corr.=O m 
VCG fluid=0,956 m 
Selanjutnya c!apat diketahui harga LCG, VCG dan TCG. Dimana dalam 
penentuan LCG, VCG ·dan TCG tergar.tung dari posisi penumpang di dalam Rigid 
Inflatable Boat. 
Dari Tabel 3.10 di atas dapat diketahui Harga Displacement total, Harga LCG, 
VCG dan TCG. 
Harga Displacement total = 1107,73 kg 
LCG = 2,895 m 
VCG = 0,956 m 
TCG =0 m 
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0 Bab Ill Pemode/an dan Perhitungan Rigid Inflatable Boat 
Dari inputan ini dapat diketahui grafik stabilitas dari mulai sudut 0° sampai 
dengan 90°dan data hidrostatik Rigid Inflatable Boat pada kondisi LWT ditambah 
dengan satu buah motor dan 4 orang penumpang. Hasil perhitungan ini akan 
memberi output berupa grafik, seperti terlihat pada gambar 3.15 di bawah. 
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Gambar 3.15 Grafik ::->tabilitas LWT +Motor+ 4 Penumpang 
Hasil perhitungan stabilitas Rigid Inflatable Boat adalah : 
Tabel 3.11 Hasil Perhitungan stabilitas LWT +Motor+ 4 Penumpang 
Rule Cnte:-:3 Units Required Actual Status 
1 IMO Area 0 to 30 m.Radian 0,055 0,093 Pass 
Area 0 to 40 or 
2 IMO Downfloodingpoint m.Radian 0,09 0,149 Pass 
3 IMO Area 30 to 40 Downfloodingpoint m.Radian 0,03 0,055 Pass 
4 IMO GZ at 30 or greater m 0,2 0,295 Pass 
5 IMO Angle of GZ Max Degrees 25 60 Pass 
6 IMO GM m 0,15 1,008 Pass 
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0 Bab /II Pemodelan dan Perhitungan Rigid Inflatable Boat 
Selanjutnya dapat diketahui data hidrostatik Rigid Inflatable Boat (pada draft 
Amidship) sebagai berikut: 
Displacement 604 kg 
Draft at FP 0,564 m 
Draft at AP 0,286 m 
Draft at LCF 0,416 m 
Trim 0,278 m 
WL Length 4,144 m 
WL Beam 1,188 m 
Wetted Surface Area (WSA) 14,205 m2 
Water Plane Area (WPA) 12,708 m2 
Prismatic Coefficient (Cp) 0,692 
Block Coefficient (Cb) 0,341 
Midship Coefficent (Cm) 0,533 
Water plane Coefficient (Cw) 0,784 
LCB = 0,006 m dari AP 
LCF 0,260 m dari AP 
KB 0,285 m 
KG 0,425 m 
TPC 0, 130 ton/em 
MTC 0,066 ton/em 
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~ Bab Ill Pemodelan dan Perhitungan Rigid lnRatable Boat 
3.4.4. Perhitungan Stabilitas pada Kondisi LWf +Motor+ 8 Penumpang 
Pada kondisi ini, Rigid Inflatable Boat mendapatkan tambahan beban sebesar 8 
person, yang masing-masing person memiliki bernt 65 kg. Pada kondisi ini letak dari 
masing-masing penumpang ditempatkan di sepanjang badan Rigid Inflatable Boat, 
pada sisi kanan sejumlah 4 penumpang dan sisi kiri sejumJah 4 penumpang. 
St2bility Cakalatioo- RIB 
Loadcase- LoadcueJ 
Specific Gravity = 1,025 
Tabel 3.12 Penentuan Loadcase L Wf +Motor+ 8 Penumpang 
ltemume . - ~. " Weigbtkc ,. ·' :LO-g. Aria Dl ... ;;·~. ~ert.Armm ; :?:.:\·: '. 
1 LWf I 771,53 3,420 p,190 
2 Motor I 76,2 -0,400 ~,960 
3 Crew) I 65 0,500 1,302 
4 Crew2 I 65 0,500 1,302 
5 Crew3 I 65 1,200 1,302 
~ Crew4 I 65 1,200 1,302 
!___ CrewS I 65 1,900 1,302 
8_ Crew6 I 65 1,900 1,302 
9 Crew7 I 65 i2,600 1,302 
10 CrewS I 65 2,600 1,302 
Disp= 1367,73 LCG=3,004 m VCG=1,035m 
FS corr.=O m 
IVCG fluici=1 ,035 m 
Dari Tabel 3.12 di atas dapat diketahui Harga Displacement total, Hruga LCG, 
VCGdanTCG. 
Harga Displacement total = 1367,73 kg 
LCG = 3,004 m 
VCG = 1,035 m 
TCG =0 m 
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0 Bab Ill Pemodelan dan Perhitungan Rigid Inflatable Boat 
Dari inputan ini dapat diketahui grafik stabilitas dari mulai sudut 0° sampai 
dengan 90° dan data hidrostatik Rigid Inflatable Boat pada kondisi L WT ditambah 
dengan satu buah motor dan 8 orang penumpang. Hasil perhitungan ini akan 
memberi output berupa grafik, seperti terlihat pada gambar 3.16 di bawah. 
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Gam bar 3.16 Grafik Stabilitas L WT + Motor+ 8 Pen urn pang 
Hasil perhitungan stabilitas Rigid Inflatable Boat adalah : 
Tabel3.13 Hasil Perhitungan Stabilitas LWT +Motor+ 8 Penumpang 
Rule Criteria Units Required Actual Status 
1 IMO Area 0 to 30 m.Radian 0,055 0,085 Pass 
Area 0 to 40 or 
2 IMO Downfloodinqpoint m.Radian 0,09 0,132 Pass 
3 IMO Area 30 to 40 Downfloodingpoint m.Radian 0,03 0,047 Pass 
4 IMO GZ at 30 or greater m 0,2 0,258 Pass 
5 IMO Anqle of GZ Max Degrees 25 60 Pass 
6 IMO GM m 0,15 0,908 Pass 
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0 Bab Ill Pemodelan dan Perhitungan Rigid Inflatable Boat 
Selanjutnya dapat diketahui data hidrostatik Rigid Inflatable Boat (pada draft 
Amidship) sebagai berikut: 
Displacement 724 kg 
Draft at FP 0,599 m 
Draft at AP 0,251 m 
Draft at LCF 0,418 m 
Trim 0,348 m 
Vv'T" Length 4,256 m 
WLBeam 1,211 m 
Wetted Surface Area (WSA) 14,085 m2 
Water Plane Area (~A) 12,559m2 
Prismatic Coefficient (Cp) 0,657 
Block Coefficient (Cb) 0,323 
Midship Coefficent (Cm) 0,534 
Water plane Coefficient (Cw) 0,767 
LCB 0,169 m dari AP 
LCF 0,157 m dari AP 
KB 0,291 m 
KG 0,425 m 
TPC 0,129 ton/em 
MTC 0,065 ton/em 
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~ Bab Ill Pemodelan dan Perhitungan Rigid Inti- Boat 
3.4.5. Perhitungan Stabilitas pada Kondisi LWT +Motor+ 12 penumpang 
Pada kondisi ini, Rigid Inflatable Boat mendapatkan tambahan beban sebesar 
12 person, yang masing-masing person memiliki berat 65 kg. Pada kondisi ini letak 
masing-masing penumpang ditempatkan di sepanjang badan Rigid Inflatable Boat, 6 
orang pada sisi sebelah kiri dan 6 orang pada sisi sebelah kanan. 
Stability Cakulation - RIB 
Loadcase- Loadase3 
Specific Gravity = I ,025 
Tabel3.14 Penentuan Loadcase LWT+ Motor+ 12 Penumpang 
Item IIAIIIe Qty. ~eight kg Long. Arm m Vert. Arm m 
1 LWf I 171,53 3,420 0,790 
:z_ . Motor I 76,2 ~.400 0,960 
3 Crew I I 65 0,500 1,302 
4 Crew 1 I 65 0,500 1,302 
~ · Crew 3 I 65 1,200 1,302 
6 Crew4 I 65 1,200 1,302 
7 Crew 5 I 65 1,900 1,302 
~. Crew6 I 65 1,900 1,302 
9 Crew7 I 65 2,600 1,302 
10 .. CrewS I 65 2,600 1,302 
11 Crew9 I 65 3,300 1,322 
12 Crew 10 I 65 3,300 1,322 
13 Crew II I 65 4,00 1,322 
14 Crew 12 I 65 4,00 1,322 
IDisp= 1627,73 LCG=3,186 m VCG=I,IOI m 
[Fs corr.=O m 
VCG tluid=I,IOI m 
Dari Tabel 3.14 di atas dapat diketahui Harga Displacement total, Harga LCG, 
VCGdanTCG. 
Harga Displacement total = 1627,73 kg 
LCG = 3,186 m 
VCG = 1,101 m 
TCG =0 m 
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0 Bab Ill Pemodelan dan Perhitungan Rigid Inflatable Boat 
Dari inputan ini dapat diketahui grafik stabilitas dari mulai sudut 0° sampai 
dengan 90° dan data hidrostatik Rigid Inflatable Boat pada kondisi L WT ditambah 
dengan satu buah motor dan 12 orang penumpang. Hasil perhitungan ini akan 
memberi output berupa grafik, seperti terlihat pada gambar 3.17 di bawah. 
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Gambar 3.17 Grafik Stabilitas LWT +Motor+ 12 Penumpang 
Hasil perhitungan stabilitas Rigid Inflatable Boat adalah : 
Tabel 3.15 Tabel Hasil Perhitungan stabilitas LWT +Motor+ 12 Penumpang 
Rule Criteria Units Required Actual Status 
1 IMO Area 0 to 30 m.Radian 0,055 0,077 Pass 
Area 0 to 40 or 
2 IMO Downfloodingpoint m.Radian 0,09 0,117 Pass 
3 IMO Area 30 to 40 Downfloodingpoint m.Radian 0,03 0,04 Pass 
4 IMO GZ at 30 or greater M 0,2 0,225 Pass 
5 IMO Angle of GZ Max Degrees 25 60 Pass 
6 IMO GM M 0,15 0,769 Pass 
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0 Bab Ill Pemodelan dan Perhitungan Rigid Inflatable Boat 
Selanjutnya dapat diketahui data hidrostatik Rigid Inflatable Boat (pada draft 
Amidship) sebagai berikut: 
Displacement 854 kg 
Draft at FP 0,656 m 
Draft at AP 0,194 m 
Draft at LCF 0,426 m 
Trim 0,463 m 
WL Length 4,400 111 
WL Beam I ,235 111 
Wetted Surface Area (WSA) 13,996 m2 
Water Plane Area (WP A) 12,324m2 
Prismatic Coefficient (Cp) = 0,604 
Block Coefficient (Cb) 0,296 
Midship CoP.fficent (Cm) 0,538 
Water plane Coefficient (Cw) 0,737 
LCB 0,44 7 m dari AP 
LCF 0,018 m dari AP 
KB 0,305 m 
KG 0,425 m 
TPC 0,126 ton/em 
MTC 0,064 ton/em 
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Dari perhitungan stabilitas yang telah dilakukan, dapat diketahui bahwa 
penambahan penumpang sampai 12 orang dengan berat masing-masing penumpang 
sebesar 65 kg, dengan menggunakan motor 40 HP (seberat 76,2 kg), menunjukkan 
Rigid Inflatable Boat masih memenuhi kualifikasi persyaratan stabilitas dari 
International Maritime Organization (IMO). 
Untuk pembahasan hasil perhitungan stabilitas di atas dengan berbagai variasi 
beban berupa motor dan jumlah penumpang, akan dibahas pada Bab IV (Analisa dan 
Pembahasan). 
3.5. Perhitungan Seakeeping 
Perhitungan seakeeping terhadap Rigid Inflatable Boat, dililtung dengan 
menggunakan software Seakeeper 9.0. Seperti halnya dalam menghitung stabilitas, 
pada perhitungan seakeeping Rigid Inflatable Boat yang telah dimodelkan dalam 
software Maxsurf Pro 7.16 dapat dimunculkan kembali. Setelah ditampilkan, proses 
perhitungan seakeeping dapat dimulai. 
-
Ada beberapa item analisis yang harus di-input-kan ke dalam software 
Seakeeper 9.0 sebelum proses perhitungan dimulai. Item-item tersebut di-input-kan 
ke dalam software Seakeeper 9.0 sesuai dengan kondisi perairan tempat kapal 
beroperasi dan jems kapal yang akan beroperasi. 
Item-item analisis yang harus di-input-kan tersebut terdiri dari : 
• Vessel type : Monohull 
Pada pemilihan vessel type ada dua tipe yang harus dipilih : catamaran 
atau monohull. Karena Rigid Inflatable Boat termasukjenis monohull, 
maka monohull yang dipilih untuk item ini. 
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• Pitch gyradius :25% ofLoa 
Dari sofiware Seakeeper harga pitch gyradius sebesar 25% of Loa 
• Roll gyradius :30% of Boa 
Pada so(iware Seakeeper batasan roll gyradius dari 30% s.d 40% of 
Boa. Diambil batas minimal sebesar 30% of Boa. 
• VCG : 0.425 m 
Harga VCG adalah harga KG dari Rigid Inflatable Boat 
• Water density : 1.025 tonne/m3 
Karena Rigid h?flatable Boat akan beroperasi di !aut, maka water 
density, menggunakan water density air !aut. 
• Analysis wave force : Arbitrary wave heading 
Untuk analysis wave force ada dua pilihan: arbitrary wave heading dan 
head seas approximation. Dipilih arbitrary wave heading karena akan 
ditinjau posisi stem sea, heam sea dan head . ~ ::a (tidak hanya head sea). 
Rigid inflatable Boat direncanakan akan dioperasikan di perairan sepanJang 
garis pantai (coast line) Pulau Bali. Pemilihan letak operasi Rigid infalatable Boat di 
sepanjang garis pantai (coast line) Pulau Bali, karena Pulau Bali memiliki pantai 
yang memiliki potensi wisata yang besar sehingg1 banyak wisatawan yang ingin 
menikmati keindahan pantai di Bali. Selain itu, Pulau Bali yang terletak diantara 
Pulau Jawa dan Pulau Lombok, menyebabkan ramainya arus transportasi !aut di 
sekitar Pulau Bali. Oleh karena itu Pulau Bali dipilih sebagai tempat operasi Rigid 
inflatable Boat. 
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Dari data Badan Meteorologi dan Geofisika Wilayah 3 (Pulau Bali), dapat 
diketahui tinggi gelombang dan periode gelombang pada north coast dan south coast 
Pulau Bal i. Di daerah south coast ketinggian gelombang mencapai ketinggian 
sekitar I m sampai dengan 2m dengan periode gelombang sebesar 9,4 detik dan di 
daerah north coast ti nggi gel om bang mencapai ketinggian 1 m sampai dengan 1,5 
m dengan periode gelombang sebesar 8,2 detik (data : BMG wil3). Data tersebut 
merupakan data rata-rata, setelah diambil beberapa pengambilan data gelombang di 
wilayah perairan laut di sepanjang garis pantai Pulau Bali. Data perairan di Bali ini 
akan digunakan untuk menentukan wave height dan modal period dalam perhitungan 
seakeeping Rigid inflatable Boat. Data tersebut diambil pada bulan Oktober 2003 
sampai Maret 2004. 
DATA PERAIRAN COAST LINE PULAU BALI 
Oktober 2003 -Maret 2004 
Tabel 3.16 data perairan coast line Pulau Bali 
BULAN WAVE HEIGHT (m) MODAL PERIOD {sec) WIND SPEED 
North South North South I Coast Coast Coast Coast {knots) 
Oktober 2003 1 - 1 ,5 1 -2,0 8,2 9,4 5- 7,'J 
Nopember 2003 1 - 1 ,5 1 -2,0 8,2 9,4 5- 7,0 
Desember 2003 1 - 1,5 1 -2,0 8,2 9,4 5- 7,0 --
Januari 2004 1 - 1,5 1 -2,0 8,2 9,4 5- 7,0 
Februari 2004 1 - 1,5 1 -2,0 8,2 9,4 5- 7,G 
Maret 2004 1 - 1 ,5 1 -2,0 8,2 9,4 5- 7,0 
Data : Badan Meteorologi dan Geofisika wilayah 3 Pulau Bali 
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Selain itu dalam perhitungan seakeeping Rigid Inflatable Boat dilakukan pada 
berbagai keadaan aliran air ; aliran stern sea (0°), stern quartering(45°), beam sea 
(90°), bow quartering (135°) dan head sea(180°). 
Sebagai variasi perhitungan seakeeping, perhitungan kecepatan Rigid 
Inflatable Boat dilaksanakan pada kecepatan 5 knots dan I 0 knots dengan wind 
speed sebesar 7 knots. 
Pada intinya penggunaan soflware Seakeeper menitikberatkan proses 
perhitungan seakeeping dengan memilih titik atau posisi atau station di dalam Rigid 
Inflatable Boat, yang kemudian setelah pemilihan titik atau posisi atau station 
tersebut dapat diketahui kondisi dari titik a tau posisi a tau stat ion yang dipilih. 
Untuk menentukan titik atau posisi di dalam pe1 hitungan seakeeping m1, 
digunakan kondisi Rigid Inflatable Boat dengan jumlah penumpang sebanyak 12 
orang seperti yang telah dilakukan dalam perhitungan stabilitas sebelumnya. Kondisi 
ini dipilih karena sesuai dengan perhitungan stabilitas, kondisi tersebut masih 
memenuhi persyaratan kualifikasi IMO. 
3.5.1 Basil Perhitungan Seakeeping 
Hasil akhir dari perhitungan seakeeping ini dapat diketahui harga pitch motion, 
heave motion, roll motion, pitch velocity, heave velocity, roll velocity, pitch 
acceleration, heave accelaration dan roll acceleration. Hasil selengkapnya 
perhitungan seakeeping dapat dilihat pada lampiran, dan di bawah ini ditampilkan 
tabel dan grafik hasil perhitungan seakeeping Rigid b~flatahle Boat pada daerah 
north coast dan south coast di Pulau Bali . 
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a. Basil Perhituagan Seakeeping pada Daenah Nortlr Cotlst Pulaa Bali dengan 
kecep2t2n (V) Rm = 5 knots 
Tabel 3.17 Hasil Perbitungan Seakeeping North Coast Pulau Bali V RIB = 5 knots 
IITC Koodisi I 
wave height = 1.5 m v=51mot 
modal period = 82 sec stem sea 
Heave motion 0365 
Roll Motion 0.000 
Pitch Motion 1.766 
Heave Velocity 0245 
Roll Velocity 0.000 
Pitch Velocity 0.026 
Heave Acceleration 0.189 
Roll Acceleration 0.000 
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0369 0315 0.376 0.372 
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1.377 0.843 1.982 2.412 
0214 0.356 0.436 0.452 
0.049 0234 0.149 0.000 
0.025 0.028 0.082 0.095 
0221 0.470 0.778 0.817 
0.059 0.690 0.474 0.000 
0.029 0.()63 026&- 0.294 
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Gambar 3.18 Grafik Heave motion pada North Coast Pulau Bali V RIB= 5 knots 
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Gambar 3.19 Graflk Roll motion pada North Coast Pulau Bali V RIB = 5 knots 
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Gambar 320 Grafik Pitch motion padaNorth Coast Pu1au Bali V RIB= 5 knots 
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Gambar 3.21 Grafik Heave velocity padaNorth Coast Pulau Bali V RIB= 5 knots 
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Gambar 322 Grafik Roll velocity pada North Coast Pulau Bali V RIB = 5 knots 
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Gam bar 324 Grafik Heave acceleration pada North Coast Pulau Bali 
V RIB = 5 knots 
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Gw.'Dbar 3 .26 Grafik Pitch acceleration pada North Coast Pulau Bali 
V RIB = 5 knots 
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b. Hasil Perhitungan Seakeeping pada Daerah North Coast Pulau Bali dengan 
kecepatan (V) RIB = 10 knots 
Tabel 3.18 Hasil Perhitungan Seakeeping North Coast Pulau Bali V RIB = 1 0 knots 
ITIC Kondisi 6 Kondisi 7 Kondisi 8 Kondisi 9 Kondisi 10 
wave height = 1.5 m v= IOimot v= IOimot v= 10 knot V = IOknot v = 10 knot 
modal period= 8.2 sec stem sea stem quart beam sea bow quart Head sea 
Heave motion 0.479 0.423 0.385 0.383 
Roll Motion 0.000 2.681 5299 3.070 
Pitch Motion 6.999 4.323 0.888 1.829 
Heave Velocity 0.415 0292 0.363 0.533 
Roll Velocity 0.000 0.076 0234 0.142 
Pitch Velocitv 0.157 0.094 0.025 0.088 
i ieave Acceleration 1.033 0.362 0.459 1.248 
Roll Acceleration 0.000 0.194 0.690 0.469 
Pitch Acceleration 0.314 0.160 0.051 0.340 
0.6 
g0.5~ 










0 15 30 45 60 75 90 105 120 135 150 165 180 










Gambar 3.27 Grafik Heave motion pada Nortlz Co~t Pulau Bali V RIB = I 0 knots 
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Garnbar 3.29 Grafik Pitch motion pada North C.oast Pulau Bali V RIB= lO knots 
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Gambar 3.30 Grafik Heave velocity pada North Coast Pulau Bali V RIB= 10 knots 
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Gambar 3.31 Grafik Roll velocity pada North Coast Pulau Bali V RIB = I 0 knots 
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Gambar 333 Grafik Heave acceleration pada North Coast Pulau Bali 
V RIB= 10 knots 
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Gambar 3.34 Grafik Roll acceleration pada North Coast Pulau Bali 
V RIB= 10 knots 
- 0_45 -. -----;-: ------~----------
. ' e OA ~----------- ----:---------
~ 0_35 . 
.... . 
~ 0_3 -=. ~~-
~ 0_25 _! --
ca 
:» 0_2 -: ----~-------------/---;-----'------
'ii u 0_15 ,--------- ~..._, 
u i ca 0_1 _: __ _ 
.z:. 
~ 0_05 -----------""'----4< 
0.. o ~----- -~----------~-~--~ 
o 15 30 45 60 75 90 105 120 135 150 165 180 
Head wave (deg) 
Gambar 3.35 Grafik Pitch acceleration pada North Coast Pulau Bali 
V RIB = 10 knots 
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c. Basil Perbitaagan Seakeepmg'"pada Daendi·SoutJr .·Coast Pulau Bali dengan 
kecepatan (V) RIB = 5 knots 
Tabel3.19 HasiJ Perbitungan Seakeeping South CoastPuJau Bali V RIB= 5 knots 
IITC Kondisi 11 Kondisi 12 Kondisi 13 Kondisi 14 Kondisi 15 
wave height = 2 m v= 51rnot V=5Jmot v=51rnot v= 5 Irnot v= 5 knot 
modal period = 9.4 sec stem sea Stern quart Beam sea bow quart head sea 
Heave motion 0.492 0.496 0.501 0.502 0.498 
Roll Motion 0.000 2.538 5.425 3.426 0.000 
Pitch Motion 1.908 1.466 0.895 2.129 2.603 
Heave Velocity 0301 I 0333 0.418 0.502 0.521 
Roll Velocitv 0.000 0.049 0233 0.152 0.000 
Pitch Velocity 0.026 0.026 0.028 0.084 0.098 
Heave Acceleration 0.197 0249 0.488 0.815 0.858 
Roll Acceleration 0.000 0.059 0.663 0.471 0.000 
Pitch Acceieration 0.022 0.029 - 0.004 0.273 0.301 
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Gambar 3.36 Grafik Heave motion pada South Coast PuJau Bali V RIB = 5 knots 
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Gam bar 3.38 Grafik Pitch motion pada South Coast Pulau Bali V RIB = 5 knots 
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Gambar 3.39 Grafik Heave velocity pada South Coast Pulau Bali V RIB= 5 knots 
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Gambar 3.40 Grafik Roll velocity pada South Coast Pulau Bali V RIB = 5 knots 
Tugas Akhir (KP 1701) 3-47 
@ Bab Ill Pemodelan dan Pwhitungan Rigid- Boat 
0_12 ~-----.--- -,----
' 
~ 0_1 : 
"0 ' I ! . ~ 0.08 -~--~--~----~~--~--; 1---;--· 
€ o_oo -- ___ L ------ _ ---~:- _____ , ___ __j_ ___ L_ 
0 
a; 
~ 0_04 -, 
0 
.... a: 0_02 --,--.--· _____ ; __ _ 
. , . i , I l . 0 -: _l ____ ~----------:------·---·----~-----~-~---_J__-· 
0 15 30 45 60 75 90 105 120 135 150 165 180 
Head wave (deg) 
Gambar 3.41 Grafik Pitch velocity pada South Coast Pulau Bali V RIB = 5 knots 
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Gambar 3.42 Grafik Heave accelerction pada South Coast Pulau Bali 
V RIB=5 knot 
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Gambar 3.43 Graftk Roll acceleration pada South Coast Pulau Bali V RIB= 5 knots 
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Gambar 3.44 Grafik Pitch acceleration pada South Coast P!!lau Bali V RIB= 5 knots 
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d. Hasil Perhitungan Seakeeping pada Daerah South Coast Polan Bali dengan 
~patan (V) RIB = 10 knots 
Tabel3.20 Hasil Perhitungan Seakeeping South Coast Pulau Bali V RIB= 10 knots 
ITTC Kondisi 16 Kondisi 17 Kondisi 18 Kondisi 19 Kondisi 20 
Wave height= 2 m v = 10 knot v = 10 knot v = 10 knot v = 10 knot v = 10 knot 
modal _period = 9.4 sec stem sea stern quart beam sea bow quart bead sea 
Heave motion 0.591 0.543 0.514 0.509 0.504 
Roll Motion 0.000 2.337 5.425 3.219 0.000 
Pitch Motion 7.275 4.156 1.002 1.959 2.336 
Heave Velocity 0.404 0321 0.427 0.604 0.656 
Roll Velocity 0.000 0.032 0.233 0.145 0.000 
Pitch Velocity 0.153 0.083 0.026 0.091 0.108 
Heave Acceleration 0.649 0213 0.482 1.295 1.496 
Roll Acceleration 0.000 0.041 0.663 0.468 0.000 
Pitch Acceleration 0246 0.124 0.051 0.347 0.412 
0 15 30 45 60 75 90 105 120 135 150 165 180 
Head wave (deg) 
Gambar 3.45 Graftk Heave motion pada South Coast Pulau Bali V RIB= 10 knots 


















0::: 1 ~-__ · --;- --·- _j_ __ : 
0 --- -~---:- i 
i 
----+--! 
0 15 30 -+5 60 75 90 105 120 135 150 165 180 
Head wave (deg) 
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Gambar 3.47 Grafik Pitch motion pada South Coast Pulau Bali V RIB= 10 knots 
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Gambar 3.49 Grafik Roll velocity pada South Coast Pulau Bali V RIB = 10 knots 
Tugas Akhir (KP 1701) 3-52 
@ Bab Ill Pemodelan dan Perhitungan Rigid Inflatable Boat 
0.18 l 
0.16 .:..1------t---t---.:...--"---+---'--..L_-+--+-----t 
I i ~ 
Cl) 0 14 1 I 1 =c . -; - i -'-i ---'----+--+--'---'--- 1----t--..,---~--, 
IllS I ' l 
.!:. 0.12 +--:-- .--f _.;.____, 
~ 0 1 J __ . _ __ ;_ ------------; 
~ 0.~ ~~ -----,-' ---'-~ ---J<.,.------l---+-----'---~-+-----:,"-+--f-- ' I CD ; -~-· - . 
> 0.06 _' ---,..-~- ' 
~ 0.04 _: -- :---~-- ---+~"-:: _ _ j ___ ia: : ----7"'------------+-: -~---j, ' ! 
0.02 -~: _ ._ ----+----+--__,:___ ___ _.1'-----i--------j------,, ----,. 
;__j 0 +:-~----t----'---+--+--~r--,~_,---+----t--~ I 
0 15 30 4G 60 75 90 105 120 135 150 i65 1~ 
Head wave (deg) 

























I 0.2 I 
i I 
I ' +--+-~~-+--+--+=~+--+---+--4---Ti_~-~ 
o ..; 
+----;-- - -+----'-----+-----------+----+-----'--1 , I 
I . 
0 15 30 45 60 75 90 105 120 135 150 165 180 
Head wave (deg) 
Gambar 3.51 GrafikHeave acceleration pada South Coast Pulau Bali 
V RIB= 10 knots 
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Gambar 3.53 Grafik Pitch acceleration pada South Coast Pulau Bali 
V RIB = 10 knots 
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Pada tiap-tiap kondisi perhitungan seakeeping di atas, tipe spektrum yang 
digunakan adalah IITC, karena Rigid Inflatable Boat yang digunakan akan 
dioperasikan pada daerah perairan coastal water .Pulau Bali dan bukan di daerah 
deep sea. Selain tipe spektrum IITC untok daerah coastal water bisa digunakan tipe 
spektrum JONSW AP (Joint North Sea WAve Project). Untuk daerah deep sea dapat 
digunakan tipe spektrum Bretschneider atau Pierson Moscowitz. [ Maxsurf 
Sea keeper] 
3.5.2 Perbitungan Subjective Motion .Heaving Acaleration 
Untuk mengukur sejauh mana tingkat keamanan Rigid Inflatable Boat pada 
saat beroperasi di wilayah perairan __ coast line Pu1au Bali, dihitung harga Subjective 
Motion (Penentuan harga Subjective Motion dapat dilihat pada 2.4.4 di depan). 
Pengukuran Subjective Motion (SM) dilakukan terhadap Rigid Inflatable Boat baik 
saat beroperasi di daerah North Coast maupun di daerah South Coast Pulau Bali 
a. Pengukurao Tiilgkat Keamanan pada daerah North coast dengan 
kecepatan (V) RIB = 5 knots 
Hasil perhitungan Subjective Motion dapat dilihat pada tabel di bawah. 
Tabel 3.2~ Perhitungan Subjective Motion pada North Coast V RIB= 5 knots 
F!owSea Heave Acceleration Subjective Motion Status 
(m/s2) 
Stern Sea 0,189 0,316 Moderate 
Stem quart 0,221 0,396 Moderate 
Beam Sea 0,470 1,166 Moderate 
Bow quart o.na 2,397 Moderate 
Head Sea 0,817 2,571 Moderate 
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b. Pengukuran Tingkat Keamanan pada daerab North coast dengan 
kecepatan (V) RIB= 10 knots 
Hasil perhitungan Subjective Motion dapat dilihat pada tabel di bawah 
Tabel3.22 Perhitungan Subjective Motion pada North Coast V RIB= 10 knots 
Flow Sea Heave Acceleration Subjective Motion Status 
(m/s2) 
Stem Sea 1,033 3,596 Moderate 
Stem quart 0,362 0,802 Moderate 
Beam Sea 0,459 1,127 Moderate 
Bow quart 1,248 4,712 Moderate 
Head Sea 1,439 5,777 Serious 
c. Pengukuran Tingkat Keamanan pada daerah South coast dengan 
kecepatan (V) RIB = 5 knots 
Hasil perhitungan Subjective Motion dapat diJihat pada tabel di bawah 
Tabel 3.23 Perhitungan Subjective Motion pada South Coast V RIB= 5 knots 
Flow Sea Heave Accelera5on Subjectiv~ Mc!ion Status 
(m/s2) 
Stem Sea 0,197 0,366 Moderate 
Stem quart 0,249 0,512 Moderate 
Beam Sea o,4g8 1,340 Moderate 
Bow quart 0,815 2,791 Moderate 
Head Sea 0,858 3,004 Moderate 
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d. Pengukuran Tingkat Keamanan pada daerab South coast dengan 
kecepatan (V) RIB = 10 knots 
Hasil perhitungan Subjective Motion dapat dilihat pada tabel di bawah 
Tabel3.24 Perhitungan Subjective Motion pada South Coast V RIB= 10 knots 
Flow Sea Heave Acceleration Subjective Motion Status 
(m/s2J 
Stem Sea 0,649 2,015 Moderate 
Stem quart 0,273 0,584 Moderate 
Beam Sea 0,482 1,3170 · Moderate 
Bow quart 1,295 5,412 Serious 
Head Sea 1,496 6,652 Serious 
Dari pengukuran tingkat kemanan di atas dapat diketahui arab alir-411 saat 
masuk wilayah moderate dan serious. Untuk wilayah moderate, hal ini bera.rti 
pengoperasian Rigid Inflatable Boat dalam keadaan aman. Dan wilayah serious 
menunjukkan pengoperasian Rigid Jnflatnble Boat dalam keadaan rawan. 
Selanjutnya pembahasan dan analisa Seakeeping ak.an dilakukan pada Bah IV 
(Analisa dan pembahasan). 
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BABIV 
ANALISA DAN PEMBAHASAN 
Setelah melakukan Pemodelan dan Perhitungan Rigid Inflatable Boat 
dalam bab III, dalam Bah IV ini akan dibahas basil yang diperoleh dari proses 
pemodelan dan perhitungan tahanan, stabilitas dan seakeeping Rigid Inflatable 
Boat. 
4.1 Analisa dan Pembahasan Tahanan 
Dari basil perhitungan terhadap beberapa variasi LCG, dapat diketahui 
bahwa pada LCG 0% (pada midship) memiliki tahanan paling besar dibanding 
letak LCG lainnya. Untuk lebih mudahnya dapat dilihat pada grafik di bawah ini. 
z 3 +--T--~-+--+--+--+--7A#~-;~ 
~ 3 2.5 +-~---,---+~+--+---J,M~;..t.-+--;~ 
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Gambar 4.1 Grafik Tahanan Rigid Inflatable Boat 
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Letak LCG yang semakin jauh dari midship menyebabkan tahanan 
makin kecil. Selain itu pada LCG 0% ini, terlalujauh ke depan sehingga tahanan 
terus menerus tinggi untuk setiap range kecepatan yang diberikan. 
Pada LCG 9% (2,58 m dari transom) di belakang midship terlihat pula 
bahwa tahanan jauh melebihi tahanan pada letak LCG yang lain terutama untuk 
kondisi Fn diatas 2. Tahanan dapat berkurang banyak jika sudut trim bertambah 
oleh pergerakan titik berat ke arah belakang midship, sedang letak LCG yang 
terlalu jauh ke belakang tidak mungkin untuk menambah besarnya sudut trim 
tersebut. Ini bisa menunjukkan bahwa letak LCG 9% di belakang midship kurang 
bagusbagitahanan. 
Maka dapat dikatakan bahwa untuk Rigid Inflatable Boat yang telah 
dioperasikan di resort wisata pantai Kepulauan Seribu tersebut, memiliki 
performance tahanan terbaik sekitar LCG 3% (2,87 m dari transom) sampai 6% 
(2,72 m dari transom) di belakang midship, meskipun dalam kenyataannya LCG 
9% memberikan tahanan paling kecil. 
Hal tersebut di atas juga dikarenakan Rigid Inflatable Boat dengan LCG 
9% di belakang midship memiliki sudut trim yang besar pada saat pla~ing yang 
tentu saja tidak baik bagi tahanan, sedang LCG 3% sampai 6% dibelakang 
midship memiliki sudut trim yang relatifrnerata besarnya . 
Untuk validasi perhitungan tahanan rnenggunakan tes model yang 
dilakukan oleh Blount and Fox [1976]. Tampak di atas bahwa grafik hasil 
perhitungan Savitsky yang melalui titik LCG berada di bawah grafik model hasil 
percobaan. Grafik model percobaan selengkapnya terdapat dalam lampiran. 
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Begitu pula untuk Coefficient lift yang terjadi, bahwa pada LCG 3% 
sampai 6% di belak:ang midship, memiliki performance Coefficient lift terbaik:, 
karena memiliki sudut trim yang relatif merata besamya. Seperti dapat dilihat 
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Gambar 4.2 Grafik Coefficient Lift (Cl) Rigid Inflatable Boat 
Pada LCG 9% di belak:ang midship memiliki Coefficient lift terbesar 
yang terjadi pada Fronde Number sekitar 0,5 sampai 1,5. Hal ini berkaitan dengan 
letak LCG yang terlalu jauh ke belakang sehingga Coefficient lift yang 
dibutuhkan sangat besar. 
Sementara itu pada kisaran Fronde Number yang sama, pada LCG 0% 
memiliki Coefficient lift paling kecil, karena posisinya yang berada pada midship. 
Hal ini menunjukkan bahwa hila letak titik berat (LCG) berada di belak:ang 
midship kemungkinan untuk mengangkat badan kapal bagian depan ke atas 
permukaan air ak:an lebih besar dibandingkan dengan jik:a letak LCG tersebut 
berada pada midship. 
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4.2 Analisa dan Pembahasan Stabilitas 
Dari perhitungan stabilitas yang telah dilakukan dengan variasi jumlah 
penumpang, menunjukkan bahwa stabilitas Rigid Inflatable Boat masih 
memenuhi persyaratan dari kualifikasi International Maritime Organization 
(IMO). 
Berdasarkan kriteria TMO, kriteria stabilitas yang diterapkan untuk 
planing craft adalah : 
a. Luasan di bawah kurva GZ tidak boleh kurang dari 0,055 
meter.radian sampai dengan sudut oleng 30 derajat dan tidak boleh 
kurang dari 0,090 meter.radian sampai dengan sudut oleng 40 
derajat. Selain itu area di bawah kurva GZ antara sudut oleng 30 
derajat dan 40 derajat tidak boleh kurang dari 0,030 meter.radian. 
b. Lengan stabilitas statis GZ paling kecil adalah 0,2 meter pada sudut 
oleng sama dengan atau lebih besar dari 30 derajat. 
C. Lengan stabilitas statis maksimum GZ max sebaiknya terjadi pada 
sudut oleng lebih dari 25 derajat. 
d. Tinggi metasentra (MG) tidak boleh kurang dari 0,15 meter. 
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Dari persyaratan tersebut maka Rigid Inflatable Boat telah 
memenuhinya, di111ana nilai untuk tiap kriteria tersebut adalah : 
I. Kondisi berat kapal kosong (L WT) 
GZ pada 30 derajat 
Luasan GZ s/d 30 derajat 
Luasan GZ s/d 40 derajat 
Luasan GZ antara 30-40 derajat 
MG 
2. Kondisi LWT + motor 
GZ pada 30 derajat 
Luasan GZ s/d 30 derajat 
Luasan GZ s/d 40 derajat 
Luasan GZ antara 30-40 derajat 
MG 
3. Kondisi LWT + motor + 4 penumpang 
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GZ pada 30 derajat 
Luasan GZ s/d 30 derajat 
Luasan GZ s/d 40 derajat 
Luasan GZ antara 30-40 derajat 
MG 
:0,36 m 
: 0,103 111.radian 
: 0,173 111.radian 
: 0,071 m.radian 
: 0,702 m 
:0,361111 
: 0,105 111.radian 
: 0,176 111 .radian 
: 0,07 111.radian 
: 0,771 111 
:0,295111 
: 0,093 m.radian 
: 0,149 m.radian 
: 0,055 m.radian 
: 1,0G8 m 
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4. Kondisi L WT + motor+ 8 penumpang 
GZ pada 30 derajat :0,258 m 
Luasan GZ s/d 30 derajat : 0,085 m.radian 
Luasan GZ s/d 40 derajat : 0,132 m.radian 
Luasan GZ antara 30-40 derajat : 0,04 7 m.radian 
MG : 0,908 m 
5. Kondisi L WT + motor + 12 penumpang 
GZ pada 30 derajat 
Luasan GZ s/d 30 derajat 
Luasan GZ s/d 40 derajat 
Luasan GZ antara 30-40 derajat 
MG 
:0,225 m 
: 0,077 m.radian 
: 0,117 m.radian 
: 0,04 m.radian 
:0,769 m 
Penambahan beban pada Rigid Jnfalata!Jle Boat berupa motor dan 
penumpang dengan vanas1 jumlah penumpang sebesar 4 penumpang, 8 
penumpang dan 12 penumpang dilakukan untuk mengetahui stabilitas Rigid 
Inflatable Boat. 
Pada kondisi awal perhitungan stabilitas, dilakukan perhitungan 
stabilitas pada kondisi berat kapal kosong (L WT). Hal ini bertujuan untuk 
mengetahui stabilitas Rigid Inflatable Boat sebdum diberi beban apapun baik 
motor maupun penumpang. Pada kondisi ini diketahui bahwa harga GZ pada 30 
derajat sebesar 0,36 meter, luasan GZ s/d 30 derajat sebesar 0,103 m.radian, 
luasan GZ s/d 40 derajat sebesar 0,173 m.radian, luasan GZ antara 30-40 derajat 
sebesar 0,071 m.radian dan harga MG sebesar 0,702 m. 
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Dari hasil perhitungan stabilitas pada kondisi L WT tersebut, Rigid 
!nflarable Boar yang telah beroperasi di Kepulauan Seribu memenuhi kualifikasi 
kriteria !MO. 
Begitu pul a dengan penambahan motor sebesar 40 HP seberat 76,2 kg 
perhitungan stabilitas memenuhi kualifikasi kriteria IMO. Hal ini ditunjukkan 
hasil perhitungan stabilitas yang di dapat : harga GZ pada 30 derajat sebesar 0,361 
m, luasan GZ s/d 30 derajat sebesar 0,105 m.radian, luasan GZ s/d 40 derajat 
sebesar 0,176 m.radian, luasan GZ antara 30-40 derajatsebesar 0,07 m.radian dan 
harga MG sebesar 0,771 m. 
Setelah hasil perhitungan stabilitas kondisi LWT dan penambahan motor 
diketahui telah memenuhi persyaratan IMO, penambahan beban dilakukan dengan , 
menambah penumpang dengan variasi jumlah penumpang dari 4 penumpang, 8 
penumpang dan 12 penumpang. Dari hasil perhitungan tersebut, dapat diketahui 
bahwa penambahan penumpang sampai 12 orang <.i~ngan berat masing-masing 
penumpang sebesar 65 kg, dengan menggunakan motor 40 HP (seberat 76,2 kg), 
menunjukkan Rigid Inflatable Boat masih memenuhi kualifikasi persyaratan 
stabilitas dari International Maritime Organi"J:ation (IMO). Pada penambahan 
penumpang sebanyak 12 penumpang hasil yang didapatkan : harga GZ pada 30 
derajat sebesar 0,225 m, Juasan GZ s/d 30 derajat sebesar 0,077 m.radian, luasan 
GZ s/d 40 derajat sebesar 0,117 m.radian, luasan GZ antara 30-40 derajat sebesar 
0,04 m.radian dan harga MG sebesar 0,769 m. 
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4.3 Analisa dan Pembahasan Seakeeping 
Menurut Lloyd [1989], untuk mengukur tingkat keamanan 
seakeeping kapal, salah satu parameter yang dapat digunakan adalah 
Subjective Motion (SM). Dari perhitungan Seakeeping yang telah 
dilakukan dapat diketahui tingkat keamanan Rigid inflatable Boat pada saat 
dioperasikan baik di perairan North Coast maupun South Coast Pulau Bali. 
Pengukuran tingkat kemanan Rigid Inflatable Boat dilakukan pada 
kecepatan 5 knots dan I 0 knots dengan wind spe~d sebesar 7 knots. 
Tingkat Keamanan Rigid inflatable Boat dapat dilihat pada tabel di bawah. 
Tabel4.1 Tingkat Keamanan pada Perairan North Coast Pulau Bali 
Flow Sea V RIB = 5 knots V RIB= 10 knots 
Subjective Motion Status Subjective Motion Status 
Stern Sea 0,316 Moderate 3,596 Moderate 
Stern quart 0,396 Moderate 0,802 Moderate 
Beam Sea 1,166 Moderate 1 '127 Moderate 
Bow quart 2,397 Moderate 4,712 Moderate 
Head Sea 2,571 Moderate 5,777 Serious 
Tabel 4.2 Tingkat Keamanan pada Perairan South Coast Pulau Bali 
Flow Sea V RIB= 5 knots V RIB= 10 knots 
Subjective Motion Status Subjective Motion Status 
Stern Sea 0,366 M0derate 2,015 Moderate 
Stern quart 0,512 Moderate 0,584 Moderate 
Beam Sea 1,340 Modera~3 1,317 Moderate 
Bow_quart 2,791 Mode;ate 5,412 Serious 
Head Sea 3,004 Moderate 6,652 Serious 
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Dari hasil perhitungan Subjective Motion dapat diketahui untuk 
pengoperasian Rigid Inflatable Boat baik di daerah North Coast ataupun di daerah 
South Coast , Rigid I'?flatable Boat dengan 12 orang penumpang pada kecepatan 5 
knots masih berada dalam range moderate baik pada aliran stern sea, stern 
quartering, hewn sea, bov,· quartering maupun head sea. Artinya pengoperasian 
di wilayah north coast dan south coast Pulau Bali, tidak mengalami 
permasalahan dan dalam batasan aman. 
Tetapi pada saat kecepatan Rigid Inflatable Boat dinaikkan sampai dengan 
10 knots, pada arah ali ran head sea saat beroperasi di daerah North Coast, Rigid 
Inflatable Boat sudah memasuki range serious, artinya Rigid Inflatable Boat 
sudah memasuki wilayah rawan dan ancaman untuk keamanan Rigid Inflatable 
Boat harus segera diantisipasi . Meskipun masuk pada range serious, 
pengoperasian Rigid Inflatable Boat pada aliran head sea, lebih baik dihindari. 
Salah satu cara untuk mengantisipasi ha.l ini adalah dengan cara menurunkan 
kecepatan Rigid Inflatable Boat. 
Begitu juga untuk pengoperasian Rigid Inflatable Boat di daerah South 
Coast, pada saat kecepatan Rigid lnjlatable Boat sebesar 10 knots, pada arah 
aliran bow quartering dan head sea, range Rigid Inflatable Boat sudah memasuki 
wilayah range serious. Dalam keac!aan ini sebaiknya, kecepatan kapal diturunkan, 
untuk mencegah bahaya yang bisa terjaC.:i . 
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5.1 Kesimpulan 
BABV 
KESIMPULAN DAN SARAN 
Berdasarkan pemodelan dan perhitungan yang telah dilakukan pada Rigid 
Inflatable Boat, dengan ukuran utama : 
LOA = 6,04 m 
LWL = 4,88 m 
B = 1,8 m 
T = 0,425 m 
H = 1,02 m 
maka dapat disimpulkan: 
a) Tahanan Rigid Inflatable Boat 
1. Perhitungan tahanan dengan variasi letak LCG menunjukkan bahwa pada 
LCG 0 % (pada midship), Rigid Inflatable Boat mengalami tahanan 
terbesar. Sedangkan untuk performance tahanan terbaik terletak pada LCG 
3% (2,87 ;.n dari t:ansom) sampai LCG 6% (2,72 m dari transom) 
dibelakang mid~itip. 
2. Besar Coefficient Lifi terbesar pada LCG 9% (2,58 m dari transom) di 
belakang midship dan terkecil pada LCG 0% (pada midship). Performance 
Coefficient L!fi terbaik pada LCG 3% sampai LCG 6% Froude Number 
antara 0,5 sampai I ,5. 
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b) Stabilitas Rigid Inflatable Boat 
I. Perhitungan stabilitas terhadap Rigid Inflatable Boat saat kapal 
menampung beban motor 40 HP seberat 76,2 kg dan memuat penumpang 
sampai 12 orang dengan berat masing-masing penumpang 65 kg, 
memenuhi kualifikasi persyaratan International Maritime Organization 
(IMO). 
2. Pada poin l di atas kualifikasi stabilitas yang dimaksud adalah : harga 
GZ pada 30 derajat sebesar 0,225 m ( kualifikasi IMO > 0,2 m), luasan GZ 
s/d 30 derajat sebesar 0,077 m.radian (kualifikasi IMO > 0,055 m.radian), 
luasan GZ s/d 40 derajat sebesar 0,117 m.radian (kualifikasi IMO > 
0,090), luasan GZ antara 30-40 derajat sebesar 0,04 m.radian (kualifikasi 
IMO > 0,03 m.radian) dan harga MG sebesar 0,769 (kualifikasi IMO > 
0,15m). 
c) Seakeeping Rigid Inflatable Boat 
I. Pada pengoperasian Rigid Inflatable Boat di wilayah perairan coast line 
Pulau Bali (baik di riaerah North Coast maupun South Coast), kecepatan 
Rigid Inflatable Boat sebesar 5 knots masuk dalam kategori 
(aman). 
moderate 
2. Pada poin 1 di atas kategori •noJerate yang dimaksud adalah : harga 
Subjective Motion pada aliran head sea sebesar 0,316 , harga Subjective 
Motion pada arah aliran Stern quartering sebesar 0,396 , harga Subjective 
Mot ion pad a arah ali ran Beam Sea sebesar I, 166 , harga Subjective Mot ion 
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pada arah aliran Bow quartering sebesar 2,397 , harga Subjective Motion 
pada arah a! iran head sea sebesar 2,571. 
3. Untuk kecepatan Rigid Inflatable Boat sampai 10 knots, ada beberapa arah 
aliran yang direkomendasikan untuk tidak diikuti. Pada pengoperasian 
Rigid il?flarable Boat di perairan North Coast pada arah aliran head sea 
sudah memasuki kategori serious (rawan). Pada pengoperasian Rigid 
Inflatable Boat di perairan South Coast pada arah aliran bow quartering 
dan head sea sudah memasuki kategori serious (rawan). 
4. Pada poin 3 diatas harga Subjective Motion untuk arah aliran head sea pada 
pengoperastan di perairan North Coast sebesar 5,777. Sementara pada 
pengoperastan Rigid Inflatable Boat di perairan South Coast harga 
Subjective Motion pada arah aliran bow quartering sebesar 5,412 dan 
harga Subjective Motion pada arah aliran head sea sebesar 6,652. 
5. Untuk mtngatasi kondisi Rigid Inflatable Boat memasuki kategori serious 
maka, kecepatan Rigid Inflatable Boat dapat diturunkan. 
5.2 Saran 
I. Sebagai bahan komparasi dapat dilakukan perhitungan pada Rigid 
Inflatable B:'at yang berbeda ukuran utamanya .. 
2. Untuk perhittn1.gan stabilitas Rigid Inflatable Boat, dapat menambah 
variasi perhitungan dengan menambah jumlah beban, baik berupa orang 
maupun barang. 
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Specified Condition - RIB 
Specific Gravity= 1,025 
Tabel Specified Condition pada Kondisi LWT 
1 Draft Amidsh. m 
2 Displacement kg 
3 Heel degrees 
4 Draft at FP m 
5 DraftatAP m 




10 Wetted Area m"2 
11 Waterpl. Area m"2 
12 Prismatic Coefi. 
13 Block Coeff. 
14 Midship Area Coeff. 
15 Waterpl. Area Coeff. 
16 LCB to Amidsh. m 
17 LCF to Amidsh. m 
18 KBm 
19 KGm 






26 TPc Tonne/em 
27 MTc Tonne.m 
Hydrostatics - RIB 
Fixed Trim= 0,476 m 





























Tabel Hasil Perhitungan Hidrostatik pada Kondisi LWT 
Draft .A.n:ridsh. 
0,425m 
1 Displacement kg 423 
2 Heel degrees oo 
3 Draft at FP m 0,663 
4 Draft at AP m 0,187 
5 Draft at LCF m 0,427 
6 Trimm 0,476 Fwd 
7 WL Lengthm 4,756 
8 WLBeamm 1,033 
9 Wetted Area m"2 13,971 
10 Waterpl. Area m"2 12,298 
11 Prismatic Coeff. 0,599 
12 Block Coeff. 0,293 
13 Midship Area Coeff. 0,538 
14 W aterpl. Area Coeff. 0,733 
15 LCB to Amidsh. m 0,479 Fwd 
16 LCF to Amidsh. m 0,039 Fwd 
17 KBm 0,306 
18 KGm 0,425 
19 BMtm 1,134 
20 BMLm 19,206 
21 GMtm 0,987 
22 GMLm 19,060 
Draft Amidsh. Draft Amidsh. .Draft Amidsh. Draft 
0,418 ill 0,41J ill 0,403m Amidsh. 
0,396m 
399 371 355 311 
oo 06 oo oo 
0,656 0,649 0,641 0,634 
0,180 0,173 0,165 0,158 
0,421 0,414 0,408 0,401 
0,476Fwd 0,476 Fwd 0,476 Fwd 0,476 Fwd 
4,743 4,730 4,717 4,704 
1,006 0,980 0,953 0,926 
13,715 13,458 13,201 12,944 
12,081 11 ,864 11,646 11 ,428 
0,595 0,592 0,588 0,584 
0,291 0,289 0,287 0,285 
0,538 0,538 0,537 0,537 
0,731 0,728 0,726 0,723 
0,494 Fwd 0,510 Fwd 0,526 Fwd 0,543 Fwd 
0,049Fwd 0,060 Fwd 0,072 Fwd 0,083 Fwd 
0,302 0,298 0,294 0,290 
0,425 0,425 0,425 0,425 
1,118 1,103 1,088 1,072 
19,434 19,666 19,900 20,138 
0,967 0,946 0,926 0,905 
19,283 19,509 19,738 19,971 
23 KMtm 1,440 1,421 1,401 1,382 1,362 
24 KMLm 19,513 19,737 19,964 20,194 20,428 
25 TPc Tonne/em 0,126 0,124 0,122 0,119 0,117 
26 MTc Tonne.m 0,063 0,062 0,060 0,059 0,058 
Draft Amidsh, Draft Amidsh. DraftA.ril.idsh. DraftAifu.dsh. · Draft Amidsa , DraftAmidsh. DraffAmidsh. 
0,389 m 0)82m 0375m 0.367m 0,36m 0,353m 0346m 
1 277 245 206 182 170 164 152 
2 oo oo oo oo oo oo oo 
3 0,627 0,620 0,613 0,605 0,598 0,591 0,584 
4 0,151 0,144 0,137 0,129 0,122 0,115 0,108 
5 0,395 0,388 0,382 0,375 0,369 0,363 0,356 
6 0,476 Fwd 0,476 Fwd 0,476 Fwd 0,476 Fwd 0,476 Fwd 0,476 Fwd 0,476 Fwd 
7 4,691 4,677 4,664 4,650 4,637 4,623 4,609 
8 0,899 0,872 0,845 0,818 0,791 0,763 0,736 
9 12,688 12,431 12,174 11,917 11,661 11,404 11,147 
10 11,210 10,990 10,771 10,551 10,331 10,110 9,889 
11 0,580 0,577 0,573 0,569 0,564 0,560 0,555 
12 0,283 0,282 0,280 0,278 0,275 0,273 0,271 
13 0,536 0,536 0,536 0,536 0,536 0,535 0,535 
14 0,721 0,718 0,715 0,712 0,709 0,706 0,703 
15 0,560 Fwd 0,578 Fwd 0,596 Fwd 0,615 Fwd 0,634 Fwd 0,654 Fwd 0,674 Fwd 
16 0,096 Fwd 0,108 Fwd 0,121 Fwd 0,135 Fwd 0,149 Fwd 0,164 Fwd 0,180 Fwd 
17 0,286 0,282 0,278 0,274 0,270 0,266 0,262 
18 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 
19 1,057 1,041 1,026 1,010 0,995 0,979 0,964 
20 20,378 20,621 20,865 21,112 21,359 21,607 21,854 
21 0,885 0,864 0,844 0,823 0,803 0,782 0,762 
22 20,206 20,444 20,683 20,924 21,167 21,410 21,652 
23 1,343 1,323 1,304 1,284 1,265 1,246 1,226 
24 20,664 20,903 21,143 21,386 21,629 21,873 22,116 
25 0,115 0,113 0,110 0,108 0,106 0,104 0,101 
26 0,056 0,055 0,053 0,052 0,050 0,049 0,048 
Draft Amidsa Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Am.idsh. Draft Amidsh. DraftAmidsh. Draft Amidsh. 
0,339m 0,331 m 0,324m 0,317m 0,3lm 0,303m 0,295m 
1 134 126 Ill 96 83 71 59 
2 oo oo oo oo oo oo oo 
3 0,577 0,569 0,562 0,555 0,548 0,541 0,533 
4 0,101 0,093 0,086 0,079 0,072 0,065 0,057 
5 0,350 0,344 0,338 0,332 0,326 0,320 0,314 
6 0,476 Fwd 0,476 Fwd 0,476 Fwd 0,476 Fwd 0,476 Fwd 0,476 Fwd 0,476 Fwd 
7 4,596 4,582 4,568 4,554 4,540 4,526 4,512 
8 0,708 0,680 0,653 0,626 0,599 0,572 0,545 
9 10,891 10,634 10,378 10,121 9,864 9,607 9,350 
10 9,668 9,446 9,224 9,001 8,777 8,553 8,329 
11 0,550 0,545 0,540 0,535 0,530 0,525 0,520 
12 0,269 0,267 0,265 0,262 0,260 0,257 0,255 
13 0,535 0,534 0,534 0,533 0,533 0,532 0,532 
14 0,699 0,696 0,692 0,687 0,683 0,678 0,673 
15 0,695 Fwd 0,716 Fwd 0,738 Fwd 0,761Fwd 0,785 Fwd 0,808 Fwd 0,833 Fwd 
16 0,196 Fwd 0,213 Fwd 0,230 Fwd 0,249 Fwd 0,269 Fwd 0,289 Fwd 0,311 Fwd 
17 0,258 0,255 0,251 0,247 0,243 0,239 0,236 
18 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 
19 0,949 0,933 0,918 0,903 0,888 0,873 0,857 
20 22,099 22,341 22,579 22,809 23,032 23,243 23,440 
21 0,741 0,721 0,700 0,680 0,660 0,639 0,619 
22 21,892 22,129 22,361 22,586 22,803 23,010 23,202 
23 1,207 1,188 1,169 1,150 1,131 1,112 1,093 
24 22,358 22,596 22,829 23,056 23,275 23,482 23,676 
25 0,099 0,097 0,095 0,092 0,090 0,088 0,085 
26 0,046 0,045 0,043 0,042 0,040 0,039 0,037 
Stability Calculation - RIB 
Loadcase - Loadcase3 
Specific Gravity= 1,025 
Tabel Perhitungan Stabilitas pada Kondisi LWT 
Item Name Qty. Weight kg Long.Annm Vert.Armm ' FSMom. 
kg.m 
1 LWT 1 771,53 3,420 0,790 0,000 
2 Disp= 771,53 LCG=3,420m VCG=0,790m 0 
3 FS corr.=Om 
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Grafik Stabilitas pada Kondisi L WT 
Tabel Hasil Perhitungan Stabilitas pada Kondisi LWT 
Heel degrees Displacement Draft atEPm Draft atAPm WtLengthm Immersed WLBeamm 
kg Depthm 
l oo 771 0,679 0,203 4,286 0,545 1,353 
2 10° Starb. 772 0,663 0,166 4,289 0,516 1,034 
3 20° Starb. 771 0,628 0,065 4,299 0,447 1,359 
4 60° Starb. 771 0,082 -1 ,525 4,927 0,701 0,958 
5 90° Starb. 772 0,000 0,000 5,186 0,913 0,424 
Wetted Waterpl. Prismatic Block LCBtozero VCBfrom GZm LCFtozero TCFto zero 
Areant'2 Aream"2 Coeff. Coeff. pt.m DWLm pt. .m pt. m 
l 14,573 12,807 0,606 0,294 4,448 0,152 0,000 4,020 0,000 
2 15,038 13,178 0,599 0,322 4,450 0,143 0,138 3,966 0,345 
3 15,858 13,809 0,584 0,342 4,454 0,134 0,272 4,010 0,636 
4 20,495 12,576 0,573 1,298 4,512 0,210 0,626 3,878 1,029 
5 20,925 9,106 0,620 0,946 4,530 0,287 0,204 4,982 0,852 
Rule Criteria ,, Units I Required 
l IMO Area 0. to 30. m.Radian 0,055 
2 IMO Area 0. to 40. or Downflooding Point m.Radian 0,09 
3 IMO Area 30. to 40. or Downflooding Point m.Radian 0,03 
4 IMO GZ at 30. or greater m 0,2 
5 IMO Angle of GZ max Degrees 25 
6 IMO GM m 0,15 
Actual Status 
1 0,103 Pass 
2 0,173 Pass 
3 0,071 Pass 
4 0,36 Pass 
5 60 Pass 
6 0 702 Pass 
Specified Condition - RIB 
Specific Gravity= 1,025 
Tabel Specified Condition pada Kond.isi LWT +Motor 
1 Draft Amidsh. m 0,452 
2 Displacement kg 847,73 
3 Heel degrees oo 
4 Draft at FP m 0,641 
5 Draft at AP m 0,264 
6 Draft at LCF m 0,446 
7 Trimm 0,377 Fwd 
8 WL Lengthm 4,588 
9 WLBeamm 1,367 
10 Wetted Area m"2 15,034 
ll Waterpl. Area m"2 13,365 
12 Prismatic Coeff. 0,654 
13 Block Coeff. 0,318 
14 Midship Area Coeff. 0,536 
15 Waterpl. Area Coeff. 0,760 
16 LCB to Amidsh. m 0,196 Fwd 
17 LCF to Amidsh. m 0,140 Aft 
18 KBm 0,311 
19 KGm 0,425 
20 BMtm 1,260 
21 BMLm 18,720 
22 GMtm 0,771 
23 GMLm 18,231 
24 KMtm 1,571 
25 KMLm 19,030 
26 TPc Tonne/em 0,137 
27 MTc Tonne.m 0,069 
Hydrostatics - RIB 
Fixed Trim= 0,377 m 
Specific Gravity= 1,025 
Tabel Hasil Perhitungan Hidrostatik pada Kondisi LWT +Motor 
Draft A:midsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft 
0,425m 0,418 m 0,411 m 0,403m Amidsh. 
0,396m 
1 Displacement kg 463 444 427 408 381 
2 Heel degrees oo oo oo oo oo 
3 Draft at FP m 0,614 0,606 0,599 0,592 0,585 
4 Draft atAP m 0,236 0,229 0,222 0,215 0,208 
5 Draft at LCF m 0,420 0,413 0,406 0,399 0,392 
6 Trimm 0,377 Fwd 0,377 Fwd 0,377 Fwd 0,377 Fwd 0,377 Fwd 
7 WLLengthm 4,488 4,467 4,445 4,423 4,411 
8 WLBeamm 1,167 1,145 1,126 1,105 1,087 
9 Wetted Area m"2 14,037 13,787 13,655 13,397 13,139 
10 Waterpl. Area m"2 12,499 12,281 12,064 11,846 11 ,627 
11 Prismatic Coeff. 0,644 0,641 0,638 0,635 0,631 
12 Block Coeff. 0,3 15 0,314 0,313 0,311 0,3 10 
13 Midship Area Coeff. 0,535 0,536 0,536 0,535 0,535 
14 Waterpl. Area Coeff. 0,759 0,758 0,756 0,755 0,753 
15 LCB to Amidsh. m 0,241 Fwd 0,254 Fwd 0,262 Fwd 0,275 Fwd 0,289 Fwd 
16 LCF to Amidsh. m 0,113 Aft 0,105 Aft 0,097 Aft 0,088 Aft 0,079 Aft 
17 KBm 0,294 0,290 0,285 0,281 0,277 
18 KGm 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 
19 BMtm 1,178 I 161 1,143 1,126 1,109 
20 BMLm 19,676 19,945 20,199 20,484 20,776 
21 GMtm 1,035 1,014 0,991 0,969 0,948 
22 GMLm 19,534 19,798 20,047 20,327 20,614 
23 KMtm 1,472 1,451 1,428 1,407 1,386 
24 KMLm 19,970 20,235 20,484 20,765 21 ,053 
25 TPc Tonne/em 0,128 0,126 0,124 0,121 0,119 
26 MTc Tonne.m 0,065 0,064 0,062 0,061 0,060 
Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. 
0,389m 0,382m 0,375m 0,367m ·O,S6m 0,353m 0346m 
I 367 343 324 306 287 265 243 
2 oo oo oo oo oo oo oo 
3 0,577 0,570 0,563 0,556 0,549 0,541 0,534 
4 0,200 0,193 0,186 0,1 79 0,172 0,164 0,157 
5 0,386 0,379 0,372 0,365 0,359 0,352 0,345 
6 0,377 Fwd 0,377 Fwd 0,377 Fwd 0,377 Fwd 0,377 Fwd 0,377 Fwd 0,377 Fwd 
7 4,492 4,484 4,467 4,441 4,422 4,404 4,386 
8 1,068 1,042 1,024 1,009 0,981 0,967 0,945 
9 12,881 12,623 12,365 12,107 11 ,849 11 ,591 11,333 
10 11 ,408 11 ,189 10,970 10,749 10,528 10,307 10,086 
11 0,627 0,623 0,620 0,616 0,611 0,607 0,603 
12 0,308 0,306 0,305 0,303 0,301 0,299 0,296 
13 0,534 0,535 0,534 0,534 0,533 0,533 0,532 
14 0,752 0,750 0,748 0,746 0,744 0,741 0,738 
15 0,303 Fwd 0,318 Fwd 0,333 Fwd 0 349 Fwd 0,365 Fwd 0 382 Fwd 0,399 Fwd 
16 0,070 Aft 0,061 Aft 0,051 Aft 0,041 Aft 0,030 Aft 0,019 Aft 0,008 Aft 
17 0,272 0,268 0,264 0,260 0,255 0,251 0,247 
18 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 
19 1,093 1,076 1,059 1,042 1,025 1,008 0,991 
20 21,075 21,382 21,695 22,016 22,345 22,681 23,025 
21 0,926 0,904 0,882 0,860 0,838 0,816 0,795 
22 20,909 21 ,210 21,519 21,835 22,158 22,489 22,828 
23 1,365 1,344 1,323 1,302 1,280 1,259 1,238 
24 21 ,348 21 ,650 21 ,959 22,276 22,600 22,932 23,272 
25 0,117 0,115 0,112 0,110 0,108 0,106 0,103 
26 0,058 0,057 0,055 0,054 0,053 0,051 0,050 
Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amiush. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft,Amidsh. Draft Amidsh. 
0,339m 0,331 m 0,324m 0,317m 0,3lm 0,303m 0,295m 
1 219 187 159 133 117 98 77 
2 oo oo oo oo oo oo oo 
3 0,527 0,520 0,513 0,505 0,498 0,491 0,484 
4 0,150 0,143 0,136 0,128 0,121 0 114 0,107 
5 0,339 0,332 0,326 0,319 0,312 0,306 0,300 
6 0,377 Fwd 0,377 Fwd 0,377 Fwd 0,377 Fwd 0,377 Fwd 0,377 Fwd 0,377 Fwd 
7 4,365 4,344 4,326 4,303 4,287 4,269 4,247 
8 0,923 0,907 0,894 0,877 0,856 0,834 0,816 
9 11,075 10,817 10,559 10,301 10,043 9,785 9,527 
10 9,864 9,641 9,419 9,195 8,972 8,748 8,523 
11 0,598 0,594 0,589 0,584 0,580 0,574 0,569 
12 0,294 0,292 0,290 0,287 0,285 0,282 0,280 
13 0,532 0,531 0,531 0,531 0,530 0,529 0,529 
14 0,735 0,733 0,730 0,726 0,723 0,719 0,716 
15 0,417 Fwd 0,435 Fwd 0,454 Fwd 0,474 Fwd 0,494 Fwd 0,516 Fwd 0,538 Fwd 
16 0,004 Fwd 0,017 Fwd 0,030 Fwd 0,044 Fwd 0,058 Fwd 0,073 Fwd 0,089 Fwd 
17 0,243 0,239 0,235 0,230 0,226 0,222 0,218 
18 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 
19 0,974 0,957 0,940 0,923 0,906 0,890 0,873 
20 23,376 23,735 24,100 24,473 24,852 25,236 25,624 
21 0,773 0,751 0,729 0,707 0,685 0,663 0,641 
22 23,175 23,528 23,889 24,256 24,630 25,009 25,393 
23 1,217 1,196 1,175 1, 154 1,133 1,112 1,091 
24 23,619 23,973 24,335 24,704 25,078 25,458 25,843 
25 0,101 0,099 0,097 0,094 0,092 0,090 0,087 
26 0 049 0,047 0 046 0 044 0 043 0 042 0 040 
Stability Calculation - RIB 
Loadcase - Loadcase3 
Specific Gravity= 1,025 
Tabel Perhitungan Stabilitas pada Kondisi LWT +Motor 
Item Name Qty. Weight kg L6n.g::Arm m Vert.Armm . \;::>· /'.· FSMom. 
.. kgcm 
1 LWT 1 771 ,53 3,420 0,790 0,000 
2 Motor l 76,2 -0,400 0,960 0,000 
3 Disp= 847,73 LCG=3,177m VCG=0,799m 0 
4 FS corr.=O m 
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Grafik Stabilitas pada Kondisi L WT + Motor 
Tabel Hasil Perhitungan Stabilitas pada Kondisi LWT +Motor 
Heel degrees Displacement DraftatFPm Draft'atAP m WLLengthm Jmmersed WLBeamm 
kg !Depthm 
1 oo 848 0,641 0,264 4,688 0,528 1,387 
2 10° Starb. 847 0,627 0,222 4,457 0,500 1,040 
3 20° Starb. 847 0,592 0,123 4,245 0,432 1,361 
4 60° Starb. 848 -0,006 -1,348 4,782 0,702 0,973 
5 90° Starb. 847 0,000 0,000 5,026 0,913 0,416 
Wetted Waterpl. Prismatic Block LCBtozero VCBfrom GZm LCFto zero TCFto zero 
Area mA2 AreamA2 Coeff. Coeff. pt.m DWLm pt.m :pt. m 
1 15,034 13,365 0,654 0,318 4,200 0,151 0,000 3,864 0,000 
2 15,509 13,593 0,643 0,351 4,202 0,142 0,146 3,814 0,353 
3 16,099 13,983 0,628 0,376 4,206 0,134 0,277 3,916 0,640 
4 21,088 10,962 0,614 0,349 4,255 0,215 0,612 4,261 1,024 
5 21,183 8,960 0,663 1,014 4,266 0,291 0,180 4,946 0,850 
Rule Criteria ,, ,, Units Required 
1 IMO Area 0. to 30. m.Radian 0,055 
2 IMO Area 0. to 40. or Downflooding Point m.Radian 0,09 
3 IMO Area 30. to 40. or Downflooding Point m.Radian 0,03 
4 IMO GZ at 30. or greater m 0,2 
5 IMO Angle of GZ max Degrees 25 
6 IMO GM m 0,15 
Actual Status 
1 0,105 Pass 
2 0,176 Pass 
3 0,07 Pass 
4 0,361 Pass 
5 60 Pass 
6 0,771 Pass 
Specified Condition - RIB 
Specific Gravity= 1,025 
Tabel Specified Condition pada kondisi LWT +Motor+ 4 Penumpang 
1 Draft Arnidsh. m 
2 Displacement kg 
3 Heel degrees 
4 Draft at FP m 
5 Draft atAP m 




10 Wetted Area m/\2 
11 Waterpl. Area m/\2 
12 Prismatic Coeff. 
13 Block Coeff. 
14 Midship Area Coeff. 
15 Waterpl. Area Coeff. 
16 LCB to Arnidsh. m 









26 TPc Tonne/em 
27 MTc Tonne.m 
Hydrostatics - RIB 
Fixed Trim = 0,278 m 




























Tabel Hasil Perhitungan Hidrostatik pada Kondisi LWT +Motor+ 4 Penumpang 
Draft Amidsh. Draft Amidsh. 
0,425m 0,418 m 
I Displacement kg 604 582 
2 Heel degrees oo oo 
3 Draft at FP m 0,564 0,557 
4 DraftatAP m 0,286 0,279 
5 Draft at LCF m 0,416 0,409 
6 Trimm 0,278 Fwd 0,278 Fwd 
1 WL Lengthm 4,144 4,127 
8 WLBeamm 1,188 1,166 
9 Wetted Area m/\2 14,205 13,954 
10 Waterpl. Area m/\2 12,708 12,490 
11 Prismatic Coeff. 0,692 0,690 
12 Block Coeff. 0,341 0,340 
13 Midship Area Coeff. 0,533 0,533 
14 Waterpl. Area Coeff. 0,784 0,783 
15 LCB to Arnidsh. m 0,006 Aft 0,003 Fwd 
16 LCF to Arnidsh. m 0,260 Aft 0,254 Aft 
17 KBm 0,285 0,281 
18 KGm 0,425 0,425 
19 BMtm 1,233 1,215 
20 BMLm 19,812 20,105 
Draft Amidsh. Draft Arnidsh. Draft 
0,411 m 0,403m Arnidsb. 
0,396m 
563 545 523 
oo oo oo 
0,550 0,542 0,535 
0,272 0,264 0,257 
0,402 0,395 0,388 
0,278 Fwd 0,278 Fwd 0,278 
Fwd 
4,107 4,091 4,075 
1,145 1,123 1,104 
13,703 13,452 13,201 
12,271 12,052 11,833 
0,687 0,685 0,682 
0,339 0,338 0,337 
0,532 0,532 0,531 
0,783 0,782 0,781 
0,012 Fwd 0,022 Fwd 0,032 
Fwd 
0,248 Aft 0,243 Aft 0,236 Aft 
0,276 0,272 0,267 
0,425 0,425 0,425 
1,197 1,179 1,161 
20,408 20720 21,042 
21 GMtm 1,093 1 071 1,048 1,025 1,002 
22 GMLm 19,673 19,961 20,259 20,566 20,884 
23 KMtm 1,518 1,496 1,473 1,451 1,428 
24 KMLm 20,097 20,386 20,684 20,992 21,310 
25 TPc Tonne/em 0,130 0,128 0,126 0,124 0,121 
26 MTcTonne.m 0,066 0,065 0,064 0,062 0,061 
Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft .Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. 
0389m 0382m 0,375m 0,367m 0,36m 0353m 0346m 
1 506 486 468 445 423 406 387 
2 oo oo oo oo oo oo oo 
3 0,528 0,521 0,514 0,506 0,499 0,492 0,485 
4 0,250 0,243 0,236 0,228 0,221 0 214 0,207 
5 0,381 0,374 0,367 0,360 0,353 0,346 0,339 
6 0,278 Fwd 0,278 Fwd 0,278 Fwd 0,278 Fwd 0,278 Fwd 0,278 Fwd 0,278 Fwd 
7 4,053 4,033 4,017 3,991 3,976 3,961 3,947 
8 1,083 1,065 1,044 1,026 1,007 0,984 0,975 
9 12,950 12,699 12,447 12,195 12,060 11,800 11,541 
10 11,614 11 ,395 11 ,174 10,953 10,732 10,511 10,289 
11 0,679 0,676 0,673 0,670 0,668 0,664 0,661 
12 0,335 0,334 0,332 0,331 0,330 0,328 0,326 
13 0,532 0,531 0,531 0,530 0,530 0,529 0,529 
14 0,780 0,779 0,778 0,776 0,775 0,773 0,772 
15 0,042 Fwd 0,053 Fwd 0,064Fwd O,G75Fwd 0,081 Fwd 0,093 Fwd 0,106 Fwd 
16 0,230 Aft 0,224 Aft 0,217 Aft 0,210Aft 0,203 Aft 0,195 Aft 0,187 Aft 
17 0,263 0,258 0,254 0,249 0,245 0,240 0,236 
18 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 
19 1,143 1,125 1,106 1,088 1,068 1,050 1,032 
20 21 ,375 21 ,719 22,073 22,440 22,787 23,180 23,587 
21 0,979 0,956 0,933 0,910 0,885 0,862 0,839 
22 21 ,212 21 ,550 21 ,900 22,261 22,604 22,992 23,394 
23 1,406 1,383 1,360 1,337 1,313 1,290 1,267 
24 21 ,638 21 ,977 22,327 22 689 23,031 23 420 23,822 
25 0,119 0,117 0,115 0,112 0,110 0,108 0,105 
26 0,059 0,058 0,057 0,055 0,054 0,053 0,052 
Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. 
0,339m 0,331 m 0,324m 0317m 0,31 m 0303m 0,295 m 
1 368 344 324 309 289 267 248 
2 oo oo oo oo oo oo oo 
3 0,478 0,470 0,463 0,456 0,449 0,442 0,434 
4 0,200 0,192 0,185 0,178 0,171 0,164 0,156 
5 0,332 0,325 0,319 0,312 0,305 0,298 0,291 
6 0,278 Fwd 0,278 Fwd 0,278 Fwd 0,278 Fwd 0,278 Fwd 0,278 Fwd 0,278 Fwd 
7 3,932 3,917 3,903 3,887 3,871 3,856 3,840 
8 0,947 0,926 0,905 0,887 0,865 0,847 0,825 
9 11 ,282 11,022 10,763 10,504 10,244 9,985 9,725 
10 10,067 9,844 9,621 9,398 9,173 8,949 8,724 
11 0,657 0,653 0,649 0,645 0,641 0,637 0,632 
12 0,324 0,323 0,321 0,319 0,317 0,315 0,312 
13 0,528 0,528 0,528 0,527 0,527 0,528 0,527 
14 0,770 0,769 0,767 0,765 0,763 0,761 0,758 
15 0,119 Fwd 0,133 Fwd 0,148 Fwd 0,162 Fwd 0,178 Fwd 0,194 Fwd 0,211 Fwd 
16 0,179 Aft 0,171Aft 0,162 Aft 0,153 Aft 0,143 Aft 0,133 Aft 0,123 Aft 
17 0,231 0,227 0,223 0,218 0,214 0,209 0,205 
18 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 
19 1,013 0,995 0,976 0,958 0,939 0,920 0,901 
20 24,006 24,439 24,888 25,352 25,832 26,329 26,844 
21 0,815 0,792 0,769 0,745 0,722 0,698 0,674 
22 23,808 24,236 24,680 25 ,139 25,615 26,107 26,617 
23 1,244 1,222 1,199 1,176 1,153 1,129 1,106 
24 24,237 24,666 25 ,110 25,570 26,046 26,538 27,049 
25 0,103 0,101 0,099 0,096 0,094 0,092 0,089 
26 0 050 0 049 0048 0046 0 045 0 044 0 042 
Stability Calculation - RIB 
Loadcase - Loadcase3 
Specific Gravity= 1,025 
Tabel Perhitungan Stabilitas pada Kondisi LWT +Motor+ 4 Penumpang 
Item Name Qty. Weight kg Long.Armm Vert.Armm FSMom. 
' 
kg.m 
l LWT 1 771 ,53 3,420 0,790 0,000 
2 Motor 1 76,2 -0,400 0,960 0,000 
3 Crew l l 65 0,500 1,302 0,000 
4 Crew2 1 65 0,500 1,302 0,000 
5 Crew3 1 65 1,200 1,302 0,000 
6 Crew4 I 65 1,200 1,302 0,000 
7 Disp= 1107,73 LCG=2,895 m VCG=0,956m 0 
8 FS corr.=O m 
9 VCG fluid=0,956 m 
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Grafik Stabilitas pada Kondisi L WT + Motor + 4 Penumpang 
Tabel Hasil Perhitungan Stabilitas pada Kondisi LWT +Motor+ 4 Penumpang 
Heel degrees Displacement Draft at PPm Draft atAPm WLLengthm Immersed WLBeamm 
kg Depthm 
1 oo 1108 0,641 0,363 4,244 0,552 1,450 
2 10° Starb. 1107 0,631 0,323 4,280 0,527 1,133 
3 20° Starb. 1107 0,591 0,231 4,263 0,453 1,429 
4 60° Starb. 1108 -0,015 -1 ,005 4,596 0,761 0,913 
5 90° Starb. 1108 0,000 0,000 4,951 0,991 0,413 
Wetted Waterpt Prismatic Block LCBto.zero VCB . .from GZm LCFtozero TCFto.zero 
Aream/\2 Aream/\2 Coeff. Coeff. lptm DWLm fptt m I Pt. m 
1 17,597 15,617 0,707 0,333 3,916 0,164 0,000 3,699 0,000 
2 16,783 14,502 0,704 0,399 3,919 0,159 0,137 3,736 0,333 
3 18,086 15,396 0,687 0,428 3,923 0,151 0,250 3,803 0,683 
4 23 ,106 11,459 0,689 0,402 3,955 0,244 0,430 4,067 0,976 
5 23,084 9,041 0,726 1,182 3,949 0,328 -0,010 4,804 0,834 
~ 0 
Rule Criteria Units Required 
l lMO Area 0. to 30. m.Radian 0,055 
2 IMO Area 0 to 40. or Downflooding Point m.Radian 0,09 
3 IMO Area 30. to 40. or DownfloodingPoint m.Radian 0,03 
4 IMO GZ at 30. or greater m 0,2 
5 lMO Angle of GZ max Degrees 25 
6 IMO GM m 0,15 
Actual Status 
1 0,093 Pass 
2 0,149 Pass 
3 0,055 Pass 
4 0,295 Pass 
5 60 Pass 
6 1,008 Pass 
Specified Condition - RIB 
Specific Gravity= 1,025 
Tabel Specified Condition pada kondisi LWT +Motor+ 8 Penumpang 
1 Draft Amidsh. m 0,536 
2 Displacement kg 1367,73 
3 Heel degrees oo 
4 Draft at FP m 0,710 
5 Draft at AP m 0,362 
6 Draft at LCF m 0,526 
7 Trimm 0,348 Fwd 
8 WLLengthm 4,356 
9 WLBeamm 1,411 
lO Wetted Area ml\2 18,646 
11 Waterpl. Area ml\2 16,344 
12 Prismatic Coeff. 0,687 
13 Block Coefi. 0,338 
14 Midship Area Coeff 0,534 
15 Waterpl. Area Coeff. 0,792 
16 LCB to Amidsh. m 0,030 Fwd 
17 LCF to Amidsh. m 0,241 Aft 
18 KBm 0,361 
19 KGm 1,035 
20 BMtm 1,583 
21 BMLm 16,460 
22 GMtm 0,908 
23 GMLm 15,785 
24 KMtm 1,944 
25 KMLm 16,821 
26 TPc Tonne/em 0,168 
27 MTc Tonne.m 0,085 
Hydrostatics - RIB 
Fixed Trim= 0,348 m 
Specific Gravity= 1,025 
Tabel Hasil Perhitungan Hidrostatik pada Kondisi LWT +Motor+ 8 Penumpang 
Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Ami<tsh. Draft 
0,425m 0,418 m 0,411 m 0,403 m Amidsh. 
0,396m 
1 Displacement kg 724 703 684 663 644 
2 Heel degrees oo oo oo oo oo 
3 Draft at FP m 0,599 0,592 0,585 0,577 0,570 
4 Draft at AP m 0,251 0,244 0,237 0,229 0,222 
5 Draft at LCF m 0,418 0,411 0,404 0,398 0,391 
6 Trimm 0,348 Fwd 0,348 Fwd 0,348 Fwd 0,348 Fwd 0,348 Fwd 
7 WLLengthm 4,256 4,243 4,229 4,216 4,202 
8 WLBeamm 1,211 1,201 1,183 1,167 1,145 
9 Wetted Area m"2 14,085 13,834 13,584 13,333 13,200 
10 Waterpl. Area m"2 12,559 12,342 12,124 11 905 11,687 
11 Prismatic CoefT. 0,657 0,654 0,651 0,648 0,646 
12 Block Coeff. 0,323 0,321 0,320 0,318 0,317 
13 Midship Area CoefT. 0,534 0,534 0,533 0,533 0,533 
14 Waterpl. Area Coeff. 0,767 0,765 0,764 0,763 0,761 
15 LCB to Amidsh. m 0,169 Fwd 0,181 Fwd 0,193 Fwd 0,205 Fwd 0,212 Fwd 
16 LCF to Amidsh. m 0,157 Aft 0,149 Aft 0,142 Aft 0,134 Aft 0,126 Aft 
17 KBm 0,291 0,287 0,282 0,278 0,273 
18 KGm 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 
19 BMtm 1,192 1,175 1,158 1,141 1,123 
20 BMLm 19,748 20,027 20,313 20,607 20,884 
21 GMtm 1,051 1,029 1,007 0,985 0,962 
22 GMLm 19,607 19,881 20,162 20,452 20,724 
23 KMtm 1,484 1,462 1,441 1,419 1,396 
24 KMLm 20,039 20,314 20,596 20,885 21 ,158 
25 TPc Tonne/em 0,129 0,127 0,124 0,122 0,120 
26 MTc Tonne.m 0,065 0,064 0,063 0,061 0,060 
Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. 
0389m 0,382 m 0375m 0,367m 0,36m 0,353 m 0,346m 
1 623 605 588 567 546 526 507 
2 oo oo oo oo oo oo oo 
3 0,563 0,556 0,549 0,541 0,534 0,527 0,520 
4 0,215 0,208 0,201 0,193 0,186 0,179 0,172 
5 0,384 0,377 0,370 0,363 0,357 0,350 0,343 
6 0,348 Fwd 0,348 Fwd 0,348 Fwd 0,348 Fwd 0,348 Fwd 0,348 Fwd 0,348 Fwd 
7 4,188 4,174 4,161 4,147 4,133 4,119 4,105 
8 1,126 1,107 1,088 1,068 1,049 1,020 1,001 
9 12,942 12,684 12,426 12,167 11,908 11,650 11 ,391 
10 11 ,468 11,249 li,029 10,808 10,587 10,366 10,145 
ll 0,643 0,639 0,636 0,632 0,628 0,623 0,619 
12 0,315 0,314 0,312 0,310 0,309 0,307 0,305 
13 0,533 0,534 0,533 0,533 0,533 0,533 0,532 
14 0,760 0,758 0,757 0,755 0,754 0,752 0,749 
15 0,226 Fwd 0,239 Fwd 0,253 Fwd 0,268 Fwd 0,283 Fwd 0,298 Fwd 0,314Fwd 
16 0,118 Aft 0,109 Aft 0,100 Aft 0,091 Aft 0,081 Aft 0,071 Aft 0,061 Aft 
17 0,269 0,265 0,260 0,256 0,252 0,248 0,243 
18 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 
19 1,105 1,088 1,07! 1,054 1,036 1,019 1,002 
20 21,197 21,517 21 ,846 22,184 22,531 22,887 23,253 
21 0,940 0,918 0,896 0,873 0,851 0,829 0,806 
22 21,031 21 ,347 21,671 22,004 22,346 22,697 23,058 
23 1,374 1,353 1,331 1,310 1,288 1,266 1,245 
24 21,466 21,782 22,107 22 440 22,783 23,135 23,496 
25 0,118 0,115 0,113 0,111 0,109 0,106 0,104 
26 0,059 0,057 0,056 0,055 0,053 0,052 0,050 
Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. 
0,339m 0,331 m 0,324m 0,317m 0,31 m 0,303 m 0,295m 
1 489 467 448 425 403 389 379 
2 oo oo oo oo oo oo oo 
3 0,513 0,505 0,498 0,491 0,484 0,477 0,469 
4 0,165 0,157 0,150 0,143 0,136 0,129 0,121 
5 0,336 0,330 0,323 0,316 0,310 0,303 0,296 
6 0,348 Fwd 0,348 Fwd 0,348 Fwd 0,348 Fwd 0,348 Fwd 0,348 Fwd 0,348 Fwd 
7 4,099 4,076 4,061 4,046 4,03 1 4,017 4,002 
8 0,984 0,965 0,947 0,928 0,907 0,892 0,874 
9 11,133 10,874 10,616 10,358 10,100 9,841 9,582 
10 9,923 9,700 9,477 9,254 9,030 8,806 8,581 
11 0,615 0,610 0,606 0,601 0,596 0,591 0,586 
12 0,303 0,300 0,298 0,296 0,293 0,291 0,288 
13 0,532 0,531 0,531 0,530 0,530 0,529 0,529 
14 0,746 0,744 0,741 0,738 0,735 0,731 0,728 
15 0,331Fwd 0,348 Fwd 0,366 Fwd 0,385 Fwd 0,404 Fwd 0,424 Fwd 0,445 Fwd 
16 0,050 Aft 0,039 Aft 0,027 Aft 0,015Aft 0,002 Aft 0,011 Fwd 0,026 Fwd 
17 0,239 0,235 0,231 0,226 0,222 0,218 0,214 
18 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 
19 0,984 0,967 0,949 0,932 0,914 0,897 0,879 
20 23 ,628 24,013 24,408 24,813 25,227 25,650 26,082 
21 0,784 0,761 0,739 0,717 0,694 0,672 0,649 
22 23,428 23 ,808 24,198 24,597 25,007 25,425 25,852 
23 1,223 1,201 1,180 1,158 1,137 1,115 1,093 
24 23,867 24,248 24,639 25,039 25,450 25,868 26,296 
25 0,102 0,099 0,097 0,095 0,093 0,090 0,088 
26 0,049 0 048 0,046 0 045 0,044 0 042 0 041 
Stability Calculation - RIB 
Loadcase - Loadcase3 
Specific Gravity= 1,025 
Tabel Perhitungan Stabilitas pada kondisi LWT +Motor+ 8 Penumpang 
Item. Name Qty. Weight kg Long.Armm V-ert.Armm FSMom. 
kg.m 
1 LWT 1 771,53 3,420 0,790 0,000 
2 Motor 1 76,2 -0,400 0,960 0,000 
3 Crew 1 1 65 0,500 1,302 0,000 
4 Crew2 1 65 0,500 1,302 0,000 
5 Crew3 I 65 I,200 I ,302 0,000 
6 Crew4 1 65 1,200 1,302 0,000 
7 Crew 5 1 65 1,900 1,302 0,000 
8 Crew6 I 65 1,900 1,302 0,000 
9 Crew7 l 65 2,600 1,302 0,000 
10 CrewS 1 65 2,600 1,302 0,000 
ll Disp= 1367,73 LCG=3,004m VCG=1 ,035 m 0 
12 FS corr.=Om 
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Tabel Hasil Perhitungan Stabilitas pada Kondisi LWT +Motor+ 8 Penumpang 
Heel degrees Displacement Draft at FP m Draft at AP m WLLengthm Immersed WLBeamm 
kg !Depthm 
l oo 1368 0,710 0,362 4,356 0,604 1,471 
2 10° Starb. 1368 0,703 0,324 4,398 0,581 1,210 
3 20° Starb. 1367 0,660 0,233 4,379 0,504 1,481 
4 60° Starb. 1368 0,140 -0,965 4,778 0,817 0,984 
5 90° Starb. 1367 0,000 0,000 5,105 1,066 0,427 
Wetted Waterpl. Prismatic Block LCB to zero VCBfrom GZm LCFtozero TCFtozero 
Aream"2 AreamA2 Coeff. Coeff. pt. m DWLm pt.m pt. m 
1 18,646 16,345 0,687 0,338 4,033 0,176 0,000 3,762 0,000 
2 17,706 15,139 0,686 0,392 4,035 0,173 0,123 3,809 0,325 
3 19,445 16,236 0,671 0,417 4,039 0,164 0,234 3,882 0,696 
4 24,708 11 ,797 0,682 0,397 4,071 0,260 0,330 4,232 0,945 
5 24,670 9,492 0,718 1,221 4,065 0,351 -0,095 4,915 0,829 
Rule Criteria Units Required .. 
1 IMO Area 0. to 30. m.Radian 0,055 
2 IMO Area 0. to 40. or Down.flooding Point m.Radian 0,09 
3 IMO Area 30. to 40. or Down.flooding Point m.Radian 0,03 
4 IMO GZ at 30. or greater m 0,2 
5 IMO Angle of GZ max Degrees 25 
6 IMO GM m 0,15 
Actual Status ,, 
1 0,085 Pass 
2 0,132 Pass 
3 0,047 Pass 
4 0,258 Pass 
5 60 Pass 
6 0,908 Pass 
0 
Specified Condition - RIB 
Specific Gravity= 1,025 
Tabel Specified Condition pada Kondisi LWT +Motor+ 12 Penumpang 
1 Draft Amidsh. m 
2 Displacement kg 
3 Heel degrees 
4 Draft at FP m 
5 DraftatAP m 




10 Wetted Area m"2 
11 Waterpl. Area m"2 
12 Prismatic Coefi. 
13 Block Coeff. 
14 Midship Area Coeff. 
15 Waterpl. Area Coeff. 
16 LCB to Amidsh. m 









26 TPc Tonne/em 
27 MTc Tonne.m 
Hydrostatics - RIB 
Fixed Trim = 0,463 m 




























Tabel Hasil Perhitungan Hidrostatik pada Kondisi LWT +Motor+ 12 Penumpang 
Draft Amidsh. Draft Amidsh. 
0,425m 0,4 18 m 
I Displacement kg 854 837 
2 Heel degrees oo oo 
3 Draft at FP m 0,656 0,649 
4 DraftatAP m 0,194 0,186 
5 Draft at LCF m 0,426 0,419 
6 Trimm 0,463 Fwd 0,463 Fwd 
7 WL Lengthm 4,400 4,383 
8 WLBeamm 1,235 1,215 
9 Wetted Area m"2 13,996 13,739 
10 Waterpl. Area m"2 12,324 12,107 
11 Prismatic Coeff. 0,604 0,601 
12 Block Coeff. 0,296 0,294 
13 Midship Area Coeff. 0,538 0,538 
14 Waterpl. Area Coeff. 0,737 0,735 
15 LCB to Amidsh. m 0,447 Fwd 0,463 Fwd 
16 LCF to Amidsh. m 0,018 Fwd 0,029 Fwd 
17 KBm 0,305 0,300 
18 KGm 0,425 0,425 
19 BMtm 1,139 1,123 
20 BMLm 19,284 19,519 
21 GMtm 0,993 0,972 
Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft 
0,411 m 0,403 m Amidsh. 
D,396m 
816 802 789 
oo oo oo 
0,642 0,635 0,628 
0,179 0,172 0,165 
0,413 0,406 0,400 
0,463 Fwd 0,463 Fwd 0,463 Fwd 
4,360 4,347 4,323 
1,197 1,179 1,152 
13,483 13,226 12,969 
11,890 11,672 11,454 
0,597 0,593 0,590 
0,292 0,290 0,288 
0,537 0,537 0,536 
0,732 0,730 0,727 
0,478 Fwd 0,494 Fwd 0,510 Fwd 
0,039 Fwd 0,050Fwd 0,062 Fwd 
0,296 0,292 0,288 
0,425 0,425 0,425 
1,108 1,092 1,076 
19,757 19,999 20,245 
0,952 0,931 0,910 
22 GMLm 19,138 19,368 19,601 19,838 20,079 
23 KMtm 1,443 1,424 1,404 1,384 1,365 
24 KMLm 19,588 19,819 20,053 20,292 20,533 
25 TPc Tonne/em 0,126 0,124 0,122 0,120 0,117 
26 MTc Tonne.m 0,064 0,062 0,061 0,059 0,058 
Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft AriridSh. Draft . .Amidsh. Draft Amidsh. . Draft: Atnidsh. Draft Amidsh. 
0389m 0382m 0375·m 0,36'km~ 0,36m 0;353 m 0346m 
1 767 743 723 702 685 664 647 
2 oo oo oo oo oo oo oo 
3 0,620 0,613 0,606 0,599 0,592 0,584 0,577 
4 0,157 0,150 0,143 0,136 0,129 0,121 0,114 
5 0,393 0,387 0,380 0,374 0,367 0,361 0,355 
6 0,463 Fwd 0,463 Fwd 0,463 Fwd 0,463 Fwd 0,463 Fwd 0,463 Fwd 0,463 Fwd 
·7 4,304 4,287 4,274 4,259 4,236 4,215 4,203 
8 1,135 1,118 1,101 1,083 1,064 1,044 1,026 
9 12,712 12,455 12,198 11,941 11,684 11,427 11,170 
10 11,235 11,016 10,797 10,577 10,357 10,136 9,915 
11 0,586 0,582 0,578 0,574 0,570 0,566 0,561 
12 0,286 0,285 0,283 0,281 0,279 0,276 0,274 
13 0,536 0,536 0,535 0,535 0,534 0,535 0,535 
14 0,725 0,722 0,720 0,717 0,714 0,710 0,707 
15 0,527 Fwd 0,545 Fwd 0,563 Fwd 0,581 Fwd 0,600Fwd 0,619 Fwd 0,639 Fwd 
16 0,073 Fwd 0,086 Fwd 0,098 Fwd 0,112 Fwd 0,125 Fwd 0,140 Fwd 0,155 Fwd 
17 0,284 0,280 0,276 0,272 0,268 0,264 0,260 
18 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 
19 1,061 1,045 1,029 1,014 0,998 0,983 0,967 
20 20,494 20,746 21,001 21,259 21,519 21,780 22,042 
21 0,890 0,869 0,848 0,828 0,807 0,786 0,765 
22 20,323 20,570 20,820 21,073 21,328 21,584 21,840 
23 1,345 1,325 1,305 1,286 1,266 1,247 1,227 
24 20,778 21 ,026 21,277 21,531 21,787 22,044 22,302 
25 0,115 0,113 0,111 0,108 0,106 0,104 0,102 
26 0,056 0,055 0,054 0,052 0,051 0,049 0,048 
Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. Draft Amidsh. 
0,339m 0,331 m 0,324m 0,317m 0,31 m 0,303m 0,295m ''f· 
l 625 603 588 567 546 525 504 
2 oo oo oo oo oo oo oo 
3 0,570 0,563 0,556 0,548 0,541 0,534 0,527 
4 0,107 0,100 0,093 0,085 0,078 0,071 0,064 
5 0,348 0,342 0,336 0,330 0,324 0,318 0,312 
6 0,463 Fwd 0,463 Fwd 0,463 Fwd 0,463 Fwd 0,463 Fwd 0,463 Fwd 0,463 Fwd 
7 4,198 4,171 4,157 4,143 4,129 4,115 4,101 
8 1,007 0,986 0,964 0,942 0,923 0,903 0,881 
9 10,914 10,657 10,400 10,143 9,886 9,629 9,372 
10 9,693 9,471 9,249 9,026 8,802 8,578 8,354 
11 0,556 0,551 0,546 0,541 0,536 0,531 0,525 
12 0,272 0,270 0,268 0,265 0,263 0,260 0,258 
13 0,534 0,534 0,534 0,533 0,533 0,532 0,532 
14 0,704 0,700 0,697 0,693 0,688 0,684 0,678 
15 0,660 Fwd 0,681 Fwd 0,703 Fwd 0,725 Fwd 0,748 Fwd 0,772 Fwd 0,797 Fwd 
16 0,170Fwd 0,187 Fwd 0,204 Fwd 0,221 Fwd 0,240Fwd 0,260 Fwd 0,281 Fwd 
17 0,256 0,252 0,248 0,245 0,241 0,237 0,233 
18 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 0,425 
19 0,951 0,936 0,921 0,905 0,889 0,874 0,859 
20 22,303 22,563 22,820 23,072 23,317 23,554 23,779 
21 0,745 0,724 0,704 0,683 0,662 0,642 0,621 
22 22,096 22,351 22,603 22,850 23,090 23,322 23,542 
23 1,208 1,188 1,169 1,150 1,130 1,111 1,092 
24 22,559 22,815 23,068 23,316 23,558 23,791 24,012 
25 0,099 0,097 0,095 0,093 0,090 0,088 0,086 
26 0 046 0 045 0 044 0,042 0 041 0 039 0 038 
Stability Calculation - RIB 
Loadcase - Loadcase3 
Specific Gravity= 1,025 
Tabel Perhitungan Stabilitas pada Kondisi LWT +Motor+ 12 Penumpang 
ltemName Qty. Weight kg Long.Armm Vert . .Annm FSMom. 
c; kg..m 
l LWT l 771,53 3,420 0,790 0,000 
2 Motor l 76.2 -0,400 0,960 0,000 
3 Crew 1 1 65 0,500 1,302 0,000 
4 Crew 2 1 65 0,500 1,302 0,000 
5 Crew3 1 65 1,200 1,302 0,000 
6 Crew4 I 65 1,200 1,302 0,000 
7 Crew 5 1 65 1,900 1,302 0,000 
8 Crew6 l 65 1,900 1,302 0,000 
9 Crew7 1 65 2,600 1,302 0,000 
10 Crew 8 1 65 2,600 1,302 0,000 
1l Crcw9 1 65 3,300 1,322 0,000 
12 Crew 10 1 65 3,300 1,322 0,000 
13 Crew ll I 65 4,000 1,322 0,000 
14 Crew 12 1 65 4,000 1,322 0,000 
15 Disp= 1627.73 LCG=3,186m VCG=I , lOl m 0 
16 FS corr.=O m 
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Grafik Stabilitas pada Kondisi LWT +Motor+ 12 Penumpang 
Tabel Hasil Perhitungan Stabilitas pada Kondisi LWT +Motor+ 12 Penumpang 
Heel degrees Displacement Draft atFP m Draft atAPm WLLengthm Immersed WLBeamm 
kg Depthm 
1 oo 1627 0,798 0,340 4,499 0,668 1,489 
2 10° Starb. 1628 0,796 0,302 4,550 0,648 1,286 
3 20° Starb. 1627 0,748 0,211 4,524 0,565 1,525 
4 60° Starb. 1628 0,334 -0,986 5,008 0,875 0,943 
5 90° Starb. 1628 0,000 0,000 5,264 1,1 46 0,444 
Wetted Waterpl. Prismatic Block LCB to zero VCBfrom GZm LCFtozero TCFtozero 
Aream"2 Area m"2 Coeff. Coeff. pt. m DWLm pt. m pt.m 
1 19,487 16,838 0.655 0,335 4,219 0,190 0,000 3,875 0,000 
2 18,631 15,765 0,655 0,373 4,229 0,189 0,109 3,919 0,319 
3 20,756 16,934 0,644 0,399 4,233 0,177 0,219 4,013 0,699 
4 26,319 12,250 0,663 0,389 4,264 0,275 0,241 4,352 0,909 
5 26,273 9,831 0,702 0,242 4,267 0,370 -0,163 5,001 0,825 
Rule Criteria Units Required 
1 IMO Area 0. to 30. m.Radian 0,055 
2 IMO Area 0. to 40. or Downflooding Point m.Radian 0,09 
3 IMO Area 30. to 40. or Downflooding Point m.Radian 0,03 
4 IMO GZ at 30. or greater m 0,2 
5 IMO Angle of GZ max Degrees 25 
6 IMO GM m 0,15 
Actual Status 
l 0,077 Pass 
2 0,117 Pass 
3 0,04 Pass 
4 0,225 Pass 
5 60 Pass 
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Tabel Perhitungan Seakeeping Kondisi 1 (V = 5 kts, Stem Sea, ITTC, 8.2 sec, 1,5 m) 
Item mO units RMS units significant amplitude units 
1 Modal Period 8,194 sl 
2 Characteristic wave height 1,500 m 
3 Spectrum type ITTC 
~ Wave heading 0,000 deg 
5 Vessel Speed 5,000 kts - - --
" 6 Vessel displacement 2,555 m"3 
7 Vessel GMt 1,224 m 
8 Transom method Transom terms 
9 Wave force method !Arbitrary wave heading 
10 !Added res. method Salvessen 
11 Pitch gyradius 2,355 m 
12 Roll gyradius 1,048 m 
13 Wave spectrum 0,141 m ... 2 0,376 m 0,751 m 
14 Encountered wave SPectrum 0,141 m ... 2 0,376 m 0,751 m 
15 !Added resistance 1,320 kN 
16 Heave motion 0,133 m ... 2 0,365 m 0,729 m 
17 Roll motion 0. {)(){)()(] degA2 0,00000 deg O,OOOOC deQ 
18 Pitch motion 3.117777 degA2 1.7C':J72 deg 3.53144 deg 
19 Heave velocity 0,()6{] m"2fsA2 0,245 m/s 0,489 m/s 
20 Roll velocity 0,00000 (rad/s) ... 2 0,00000 rad[!; O,OOOOC rad/s 
21 Pitch velocity 0,00069 (rad/s)A2 0,02628 rad/s 0,05257 rad/s 
22 Heave acceleration 0,036 mA2fs"4 0,189 m/s ... 2 0,377 mls"2 
23 Roll acceleration 0,00000 I (rad/sls)A2 0,00000 rad/sls O,OOOOC rad/s/s 
24 Pitch acceleration 0,00111 I (rad/sls) ... 2 0,03330 rad/sls 0,06661 rad/s/s 
25 !Aft Passenger Abs.vert.motion 0,158 m ... 2 0,398 m 0,79~ m 
26 !Aft Passenger Rel.vell.motion 0,007 m ... 2 0,081 m 0,162 m 
127 !Aft Passenger Abs.vert.velocity 0,075 rn"2/s ... 2 0,274 m/s 0,548 m/s 
28 Aft Passenger Rel.vert.velocity 0,006 mA2fsA2 0,076 ml§ 0,152 ·mfs 
29 !Aft Passenger Abs.vert.accel 0,053 m-'2/s ... 4 0,231 mfsA2 0,461 m/s"2 
30 Aft Passenger Rel.vert.accel 0,016 mA2fsA4 0.1~ mfsA2 0,252 m/s"2 
31 Mid Passenger Abs.vert.motion 0,125 m ... 2 0,353 m 0,707 m 
32 Mid Passenger Rel.vert.motion 0,002 m ... 2 0,047 m 0,094 m 
33 Mid Passenger Abs.vert.velocity 0,055 mA2fsA2 0,235 m/s 0,471 m/s 
34 Mid Passenger Rel.vert.ve:ocity 0,003 mA2fsA2 0,051 ml~ 0,102 m/s 
35 Mid Passenger Abs.vert.accel 0,031 rn"2fsA4 0,177 mfsA2 0,353 m/s ... 2 
36 Mid Passenger Rel.vert.accel 0,013 m ... 2/s ... 4 0,113 m/s ... 2 0,225 m/s"2 
37 Fore Passenger Abs.vert.motion 0,112 m ... 2 0,335 rn 0,669 m 
38 Fore Passenger Rel.vEit.mobon 0,004 mA2 0,064 m 0,129 m 
39 Fore Passenger Abs.vert.velocity 0,049 mA2fs"2 0,221 m/s 0,443 m/s 
ko Fore Passenger Rel.vert.velocity 0,003 rn"2fsA2 0,054 m/s 0,106 m/s 
~1 Fore Passenger Abs.vert.accel 0,028 mA2fs"4 0,166 mfsA2 0,332 mfsA2 
~2 Fore Passenger Rel.vert.accel 0,006 rn"2/s"4 0,080 mfsA2 0,161 mls"2 
Tabel Perhitungan Seakeeping Kondisi 2 (V = 5 kts, Stem quartering, ITIC, 8.2 sec, 1,5 m) 
Item mO units RMS units significant amplitude units 
1 Modal Period 8,194 s 
2 Characteristic wave height 1,500 m 
3 Spectrum type me 
4 Wave heading 45,000 deg 
5 Vessel Speed 5,000 kts 
6 Vessel displacement 2,555 m"3 
7 Vessel GMt 1,224 m 
8 Transom method Transom tenns 
9 Wave force method !Arbitrary wave heading 
10 !Added res. method Salvessen 
11 Pitch gyradius 2.35~ m 
12 Roll gyradius 1,00 m 
13 Wave spectrum 0,141 m"2 0,376 m 0,751 m 
14 Encountered wave ~uum 0,141 m"2 0,376 m 0,751 m 
15 !Added resistance 1,312 kN 
16 Heave motion 0,13€ m"2 0,369 m 0,738 m 
17 Roll motion 6.2800S deg"2 2.50601 d~ 5.01202 deg 
18 Pitch motion 1.8~ - deg"2 1.37712 d~ 2.75424J -· deg 
19 Heave velocity 0,07~ m"2/s"2 0,274 rnls 0,547 m/s 
20 Roll velocity 0,00241 (rad/s)"2 0,04909 radls 0,09818 rad/s 
21 Pitch velocity 0,()()()&1 (radls)"2 0,02521 radls 0,05042 rad/s 
22 Heave acceleration 0.04~ m"21s"4 0,221 m/s"2 0,442 rnls"2 
23 Roll acceleration 0,00344 I (radlsls)"2 0,05869 rad/sls 0,11738 radlsls 
24 Pitch acceleration 0,00082 I (radlsls)"2 0,02864 rad/sls 0,05727 radlsls 
25 !Aft Passenger Abs.vert.motion 0,16€ m"2 0,407 m 0,814 m 
26 Aft Passenger Rel.vert.motion o.~ m"2 0,062 m 0,123 m 
27 Aft Passenger Abs.vert.velocity 0,101 m"2/s"2 0,318 rnls 0,635 m/s 
28 !Aft Passer,ger Rel.vert.veloci<y - 0,004 m'21s"2 0,061 rnls - 0,122 m/s 
29 Aft Passenger Abs.vert.accel 0,078 m"21s"4 0,279 mls"2 0,558 m/s"2 
30 Aft Passenger Rel.vert.accel 0,004 m"21s"4 0,067 mls"2 0,134 m/s ... 2 
21 Mid Passenger Abs.vert.motion 0,133 m"2 0,364 m 0,728 m 
32 Mid ~assenger Rel.vert.motion 0,011 m"2 0,105 m 0,209 m 
33 Mid Passenger Abs.vert.velocity 0,073 m"21s"2 0,269 m/s 0,539 rnls 
34 Mid Passe;1ger Rel.vert.velocity 0,013 m"21s"2 0,112 m/s 0,225 rnls 
~ M1d Passenger Abs.vert.accel 0,047 m"21s"4 0,218 m/s~ 0,436 rnls"2 
36 Mid Passenger Rel.vert.accel 0,017 m"21s"4 0,131 mls"2 0,262 rnls"2 
37 Fore Passenger Abs.vert.motion 0,116 m"2 0,340 m 0,681 m 
38 Fore Passenger Rel.vert.motion 0,015 m"2 0,123 m 0,246 m 
39 Fore Passenger Abs.vert.velocity 0,06C m"21s"2 0,244 m/s 0,488 m/s 
140 Fore Passenger Rel.vert.velocity 0,016 m ... 21s"2 0,125 rnls 0,251 m/s 
41 Fore Passenger Abs.vert.accet 0,035 m"21s"4 0,187 m/s"2 0,374 m/s"2 
42 Fore Passenger Rel.vert.accel 0,019 m"21s"4 0,140 m/s"2 0,279 m/s ... 2 
Tabel Perhitungan Seakeeping Kondisi 3 (V = 5 kts, Beam Sea, ITTC, 8.2 sec, 1,5 m) 
Item mO units RMS units significant amplitude units 
1 Modal Period 8,194 s 
2 Characteristic wave height 1,500 m 
3 Spectrum type ITTC 
4 Wave heading 90,000 deg 
5 Vessel Speed 5,000 kts 
6 Vessel displacement 2,555 m"3 
7 Vessel GMt 1,224 m 
8 Transom method Transom terms 
9 Wave force method !Arbitrary wave heading 
10 Added res. method Salvessen 
11 Pitch gyradius 2,355 m 
12 Roll gyradius 1,048 m 
13 !wave spectrum 0,141 m"2 0,376 m 0,751 m 
14 Encountered wave spectrum 0,141 m"2 0,376 m 0,751 m 
15 !Added resistance 1,441 kN 
16 Heave motion 0,140 m"2 0,375 m 0,750 m 
17 Roll motion 28.08807 deg"2 5.29982 deg 10.59964 deg 
18 Pitch motion 0.71088 dt:.y"2 0.84314 de!J 1.68628 C.:cg 
19 Heave velocity 0,127 m"21s"2 0,356 ml~ 0,712 m/s 
20 Roll velocity 0,05488 (rad/s)"2 0,23427 rad/~ 0,46854 rad/s 
21 Pitch velocity 0,00077 (rad/s)"2 0,02782 radl~ 0,05565 rad/s 
22 Heave acceleration 0,221 m"2/s"4 0,470 m/s"2 0,939 m/s"2 
23 Roll acceleration 0,47609 I (rad/sls)"2 0,69000 rad/sls 1.37999 rad/s/s 
24 Pitch acceleration 0,0040{] I (rad/slsj"2 0,06328 rad/sls 0,12656 rad/s/s 
25 [Aft Passenger Abs.vert.motion 0,183 m"2 0,428 m 0,856 m 
26 [Aft Passenger Rel.vert.motion 0,029 m"2 0,170 m 0,341 m 
27 Aft Passenger Abs.vert.velocity 0,3()6 m"2/s"2 0,553 m/s 1,106 m/s 
28 Aft Passenger R&l.vert.velocity 0,140 m"21s"2 0,374 ml_§ 0,747 m/s 
29 Aft Passenger Abs.vert.accel 1,571 m"2/s"4 1,253 m/s"2 2,507 m/s"2 
30 Aft Passenqer Rel.vert.accel 1,080 m"21s"4 1,039 m/s"2 2,078 m/s"2 
31 Mid Passenger Abs.vert.motion 0,164 m"2 0,405 m 0,810 m 
32 Mid Passe;,ger Rel.vert.motion 0,033 m"2 0,182 m 0,363 m 
33 Mid Passenger Abs.vert.velocity 0,264 m"21s"2 0,514 m/s 1,027 m/s 
34 Mid Passenger Rcl.vert.velocity 0,142 m"21s"2 0,376 m/s 0,752 m/s 
35 Mid Passenger Abs.vert.accel 1,374 m"2/s"4 1,172 m/s"2 2,344 m/s"2 
36 Mid Passenger Rel.vert.accel 1,057 m"21s"4 1,028 m/s"2 2,056 rnls"2 
37 Fore Passenger Abs.vert.motion 0,157 m"2 0,397 m 0,794 m 
38 Fore Passenyer Rel.vert.motion 0,045 m"2 0,212 m 0,423 m 
39 Fore Passenger Abs.vert.velocity 0,263 m"2/s"2 0,513 m/s 1,027 m/s 
~0 Fore Passenger Rel.vert.velocity 0,181 m"21s"2 0,426 m/s 0,851 m/s 
141 Fore Passenger Abs.vert.accel 1,446 m"2/s"4 1,203 m/s"2 2,405 m/s"2 
~2 Fore Passenger Rel.vert.accel 1,325 m"21s"4 1,151 m/s"2 2,302 m/s"2 
Tabel Perhitungan Seakeeping Kondisi 4 (y = 5 kts, Bow quartering, ITTC, 8.2 sec, 1,5 m) 
Item mO units RMS units significant amplitude units 
1 Modal Period 8.1~ s 
2 Characteristic wave height 1,500 m 
3 Spectrum_!)'pe ITTC 
4 Wave heading 135,000 deg 
5 Vessel Speed 5,000 kts 
6 Vessel displacement 2,555 m"3 
7 Vessel GMt 1,224 m 
8 Transom method Transom terms 
9 rvvave force method !Arbitrary wave heading 
10 !Added res. method Salvessen 
11 Pitch gyradius 2,355 m 
12 Roll gyradius 1,048 m 
13 Wave spectrum 0,141 m"2 0,376 m 0,751 m 
14 Encountered wave spectrum 0,141 m"2 0,376 m 0,751 m 
15 !Added resistance 1,447 kN 
16 Heave motion 0,142 m"2 0,376 m 0,752 m 
17 Roll motion 10.84052 deg"2 3.29249 deg 6.58499 deg 
18 Pitch motion - 3.92746 deg"2 1.98178 deg -- - 3.96356 deg 
19 Heave velocity 0,190 m"2/s"2 0,436 m/s 0,872 m/s 
20 Roll velocity 0,02229 (rad/s)"2 0,14929 rad/s 0,29859 rad/s 
21 Pitch velocity 0,00674 (rad/s)"2 0,08210 rad/s 0,16421 rad/s 
22 Heave acceleration 0,605 m"21s"4 0,778 rnls"2 1,556 m/s"2 
23 Roll acceleration 0,22475 (rad/sls)"2 0,47408 rad/sls 0,94816 rad/sls 
24 Pitch acceleration 0,07184 (rad/s/s)"2 0,26802 rad/sls 0,53605 rad/sls 
25 Aft Passenger Abs.vert.motion 0,160 m"2 0,400 m 0,800 m 
26 !Aft Passenger Rel.vert.motion 0,014 m"2 0,119 m 0,239 m 
27 Aft Passenger Abs.vert.velocity 0,305 m"21s"2 0,553 rnls 1,105 m/s 
28 Aft Passenger F\el.ve-.t.velocity 0,086 m"21s"2 0,292 l ollS 0,585 m/s 
29 iAft Passenger Abs.vert.accel 1,767 m"21s"4 1,329 m/s"2 2,658 rnls"2 
30 Aft Passenger Rel.vert.accel 1,162 m"2/s"4 1,078 m/s"2 2,156 rnls"2 
31 Mid Passenger Abs.vert.motion 0,164 m"2 0,404 m 0,809 m 
32 Mid Passenger Rel.vert.motion 0,013 m"2 0,114 m 0,228 m 
33 Mid Passenger Abs.vert.velocity 0,312 m"2/s"2 0,558 rnls 1,116 rnls 
34 Mid Passenger Rel.vert.velocity 0,063 m"2/s"2 0,252 rnls 0,504 m/s 
35 Mid Passenger Abs.vert.accel 1,683 m"2/s"4 1,297 rnls"2 2,595 m/s"2 
36 Mid Passenger Rel.vert.accel 0,730 m"21s"4 0,855 m/s"2 1,709 rnls"2 
37 Fore Passenger Abs.vert.motion 0,183 m"2 0,427 m 0,855 m 
38 Fore Passenger Rel.vert.motion 0,020 m"2 0,142 m 0,283 m 
39 Fore Passenger Abs.vert.velocity 0,404 m"21s"2 0,635 rnls 1,271 m/s 
140 Fore Passenger Rel.vert.velocity 0,135 m"21s"2 0,368 rnls 0,735 m/s 
141 Fore Passenger Abs.vert.accel 2,507 m"21s"4 1,583 m/s"2 3,167 m/s"2 
142 Fore Passenger Rel.vert.accel 2,164 m"2/s"4 1,471 m/s"2 2,942 m/s"2 
Tabel Perhitungan Seakeeping Kondisi 5 (V = 5 kts, Head Sea, ITTC, 8.2 sec, 1,5 m) 
Item mO units RMS units significant amplitude units 
1 Modal Period 8,194 s 
2 Characteristic wave height 1,500 m 
3 Spectrum type ITTC 
~ /Wave heading 180,000 deg 
5 !vessel Speed 5,000 kts 
6 !vessel displacement 2,555 m"3 . . 
7 !vessel GMt 1,224 m 
8 h"ransom method Transom terms 
9 Wave force method Arbitrary wave heading 
10 ~dded res. method Salvessen 
11 Pitch gyradius 2,355 m 
12 Roll gyradius 1,048 m 
13 Wave spectrum 0,141 m"2 0,376 m 0,751 m 
14 Encountered wave spectrum 0,141 m"2 0,376 m 0,751 m 
15 !Added resistance 1,422 kN 
16 Heave motion 0,139 m"2 0,372 m 0,745 m 
17 Roll motion 0,00000 deg"2 0,00000 deg 0,00000 deg 
18 Pitch motion 5.G1631 deg"2 2.4117 deg -+ .82341 deg 
19 Heave velocity 0,204 m"2/s"2 0,452 m/s 0,904 m/s 
20 Roll velocity O,OOOOC (radls)"2 0,00000 rad/s 0,00000 rad/s 
21 Pitch velocity 0,00907 (rad/s)"2 0,09524 rad/s 0.19047 rad/s 
22 Heave acceleration 0,668 m"2/s"4 0,817 . m/s"2 1,634 m/s"2 
23 Roll acceleration O,OOOOC (rad/sls)"2 0,0000,0 rad/s/s O,OOOOC rad/s/s 
24 Pitch acceleration 0,08671 I (rad/sls)"2 0,29447 rad/s/s 0.58693 radls/s 
25 !Art Passenger Abs.vert.motion 0,142 m"2 0,377 m 0,753 m 
26 !Aft Passenger Rel.vert.motion 0,001 m"2 0,024 m 0,047 m 
27 !Aft Passenger Abs.vert.velocity 0,215 m"2/s"2 0,464 m/s 0,928 m/s 
28 !Aft Passenger Rel.vert .... eloc.'ty 0,021 m"2/s"2 0,146 m/s 0.293 m/s 
29 !Aft Passenger Abs.vert.accel 0,763 m"21s"4 0,873 m/s"2 1,746 mls"2 
30 ~ft Passenger Rel.vert.accel 1,072 m"2/s"4 1,036 m/s"2 2,071 m/s"2 
31 Mid Passenger Abs.vert.motion 0,142 m"2 0,377 m 0,754 m 
3~ Mid Passenger Rel.vert.motion 0,001 m"2 0,032 m 0,064 m 
33 Mid Passenger Abs.vert.velocity 0,224 m"2/s"2 0,473 m/s 0,946 m/s 
34 Mid rassenger Rei. vert. velocity 0,030 m"2/s"2 0,173 m/s 0,346 m/s 
35 Mki Passenger Abs. vert.accel 0,855 m"2/s"4 0,925 m/s"2 1,849 m/s"2 
~ ~id Passenger Rel.vert.accel 1,246 m"2/s"4 1 '116 m/s"2 2,232 m/s"2 
v Fore Passenger Abs.vert.motion 0,162 m"2 0,403 m 0,806 m 
38 F .Jre Passenger Rei. vert. motion 0,009 m"2 0,093 m 0,187 m 
39 Fore Passenger Abs.vert.~elocity 0,327 m"21s"2 0,572 m/s 1,144 m/s 
~0 Fore Passenger Rel.vert.velocity 0,127 m"21s"2 0,356 m/s 0,712 m/s 
i41 Fore Passenger Abs.vert.accel 1,839 m"2/s"4 1,356 m/s"2 2,712 mls"2 
k2 Fore Passenger Rel.vert.accel 2,823 m"21s"4 1,680 m/s"2 3,360 m/s"2 
Tabel Perhitungan Seakeeping Kondisi 6 (V = 10 kts, Stem Sea, me, 8.2 sec, 1,5 m) 
Item mO units RMS units significant amplitude units 
1 Modal Period 8,194 s 
2 Characteristic wave height 1,500 m 
3 Spectrum type ITTC 
~ Wave heading 0,000 deg 
5 Vessel Speed 10,000 kts 
6 ~esse! displacement 2,555 m"3 
7 Vessel GMt 1,224 m 
8 Transom method Transom terms 
9 Wave force method Arbitrary wave heading 
10 t.dded res. method Salvessen 
11 Pitch gyradius 2,355 m 
12 Roll gyradius 1,048 m 
13 Wave spectrum 0,141 m"2 0,376 m 0,751 m 
14 Encountered wave spectrum 0,142 m"2 0,377 m 0,753 m 
15 Added resistance 2,525 kN 
16 Heave motion 0,230 m"2 0,479 m 0,959 m 
17 Roll motion 0,00000 deg"2 0,00000 deg 0,00000 de_g 
18 Pitch motion 48.99392 deg"2 6.99957 deg - 13.99913 deg 
19 Heave velocity 0,173 m"21s"2 0,415 m/s 0,831 m/s 
20 Roll velocity 0,00000 (rad/s)"2 0,00000 rad/§ 0,00000 rad/s 
21 Pitch velocity 0,02472 (rad/s)"2 0,15724 rad/s 0,31448 rad/s 
22 Heave acceleration 1,067 m"21s"4 1,033 rnls"2 2,006 rnls"2 
23 Roll acceleration 0,00000 · ( r-:Jd/s/s )"2 0,00000 rad/sls 0,00000 rad/sls 
24 Pitch acceleration 0,09891 I {rad/sls)"2 0,31450 rad/sls 0,62900 rad/s/s 
25 Aft Passenger Abs.vert.motion 0,262 m"2 0,512 m 1,023 m 
26 Aft Passenger Rel.vert.motion 0,126 m"2 0,354 m 0,709 m 
27 Aft Passenger Abs.vert.velocity 0,268 m"21s"2 0,518 m/s 1,035 m/s 
28 ~ft Passenger Rei. vert velocity - 0,254 m"21s"2 0,504 m/s 1,008 m/s 
29 Aft Passenger Abs.vertaccel 1,432 m"21s"4 1,197 m/s"2 2,394 rnls"2 
30 Aft Passenger Rel.vert.accel 1,553 m"21s"4 1,246 m/s"2 2,493 rnls"2 
31 Mid Passenger Abs.vert.motion 0,256 m"2 0,506 m 1,012 m 
32 Mid Passenger Rel.vert.motion 0,089 m"2 0,299 m 0,597 m 
33 Mid Passenger Abs.vert.velocity 0,198 m"21s"2 0,444 m/s 0,889 m/s 
34 Mid Passenger Rel.vert.velocity 0,169 m"21s"2 0,411 m/s 0,823 m/s 
35 Mid Passenger Abs.vert.accel 1,172 m"21s"4 1,082 m/s"2 2,165 rnls"2 
36 Mid Passenger Rel.vert.accel 1,089 m"21s"4 1,043 m/s"2 2,087 m/s"2 
37 Fore Passenger Abs.vert.motion 0,413 m"2 0,643 m 1,286 m 
38 Fore Passenger Rel.vert.motion 0,288 m"2 0,537 m 1,074 m 
39 Fore Passenger Abs.vert.velocity 0,410 m"21s"2 0,641 mls 1,281 m/s 
4_0 Fore Passenger Rel.vert.velocity 0,403 m"2/s"2 0,635 m/s 1,269 m/s 
41 Fore Passenger Abs.vert.accel 2,030 m"21s"4 1,425 m/s"2 2,849 rnls"2 
42 Fore Passenger Rel.vert.accel 2,308 m"21s"4 1,519 m/s"2 3,038 m/s"2 
Tabel Perhitungan Seakeeping Kondisi 7 (V = 10 kts, Stem quartering, ITTC, 8.2 sec, 1,5 m) 
Item mO units RMS units !significant amplitude units 
1 Modal Period 8,194 s 
2 Characteristic wave height 1,500 m 
3 Spectrum type ITTC 
~ Wave heading 45,000 deQ 
5 Vessel Speed 10,000 kts 
6 !vessel displacement 2,555 m"3 
7 !vessel GMt 1,224 m 
8 Transom method Transom terms 
9 Wave force method Arbitrary wave heading 
10 Added res. method Salvessen 
11 Pitch gyradius 2,355 m 
12 Roll gyradius 1,048 m 
13 Wave spectrum 0,141 m"2 0,376 m 0,751 m 
14 Encountered wave spectrum 0,141 m"2 0,376 m 0,751 m 
15 Added resistance 1,846 kN 
16 Heave motion 0,179 m"2 0,423 m 0,846 m 
17 Roll motion 7.1901 deg"2 2.68144 deg 5.36287 deg 
18 Pitch motion 18.6921 deg"2 4.32344 deg 8.64687 deg 
19 Heave velocity 0,085 m"2/s"2 0,292 m/s 0.584 m/s 
20 Roll velocity 0,0058( (radls)"2 0,07618 radls 0,15237 rad/s 
21 Pitch velocity 0,0089~ (radls)"2 0,09451 rad/s 0,18902 rad/s 
22 Heave acceleration 0,131 m"21s"4 0,362 m/s"2 0,724 mls"2 
23 Roll acceleration 0,0377-4 I (radls/s)"2 0,19427 rad/s/s 0,3885-4 radls/s 
24 Pitch acceleration 0,0257-4 I (radlsls)"2 0,16043 rad/s/s 0,32087 rad/s/s 
25 V..tt PassenQer Abs.vert.motion 0,18€ m"2 0,431 m 0,862 m 
26 V..tt Passenger Rel.vert.motion 0,03~ m"2 0,186 m 0,372 m 
27 ~ft Passenger Abs.vert.velocity 0,102 m"21s"2 0,320 m/s 0,63S m/s 
28 V..tt PassenQe• Rel.vert.velocity 0,059 m"21s"2 0,243 m/s 0,485 m/s 
29 V..tt PassenQer Abs.vert.accel 0,159 m"21s"4 0,399 m/s"2 0,799 m/s"2 
30 IAtt Passenger Rel.vert.accel 0,169 m"21s"4 0,411 m/s"2 0,822 mls"2 
31 Mid PassenQer Abs.vert.motion 0,190 m"2 0,436 m 0,871 m 
32 Mid Passenger Rel.vert.motion 0,043 m"2 0,208 m 0,416 m 
33 Mid Passenger Abs.vert.velocity 0,087 m"21s"2 0,295 m/s 0,589 m/s 
34 Mid Passenger Rel.vert.velocity 0,042 m"21s"2 0,204 m/s 0,407 m/s 
35 Mid PassenQer Abs.vert.accel 0,127 m"21s"4 0,356 m/s"2 0,712 m/s"2 
36 Mid Passenger Rel.vert.accel 0,122 m"2/s"4 0,349 m/s"2 0,698 m/s"2 
37 Fore Passenger Abs.vert.motion 0,254 m"2 0,504 m 1,009 m 
38 Fore Passenger Rel.vert.motion 0,14€ m"2 0,382 m 0,763 m 
39 Fore Passenger Abs.vert.velocity 0,173 m"21s"2 0,416 m/s 0,831 m/s 
l4o Fore Passenger Rel.vert.vel~ 0,135 m"21s"2 0,367 m/s 0,734 m/s 
141 Fore Passenger Abs. vert.accel 0,385 m"2/s"4 0,620 m/s"2 1,240 mls"2 
142 Fore Passenger Rel.vert.accel 0,362 m"2/s"4 0,602 m/s"2 1,203 mls"2 
Tabel Perhitungan Seakeeping Kondisi 8 (V = 10 kts, Beam Sea, ITTC, 8.2 sec, 1,5 m) 
Item mO units RMS units significant amplitude units 
1 Modal Period 8,194 s 
2 Characteristic wave height 1,500 m 
3 Spectrum type ITTC 
4 Wave heading 90,000 deg 
5 Vessel Speed 10,()(){) kts 
6 Vessel displacement 2,555 m"3 
7 Vessel GMt 1,224 m 
8 Transom method Transom tenns 
9 Wave force method !Arbitrary wave heading -
10 !Added res. method Salvessen 
11 Pitch gyradius 2.355 m 
12 Roll gyradius 1,u-+a m 
13 Wave spectrum 0,141 m"2 0,376 m 0,751 m 
14 Encountered wave spectrum 0,141 m"2 0,376 m 0,751 m 
15 !Added resistance 1,545 kN 
16 Heave motion 0,148 m"2 0,385 m 0,769 m 
17 Roll motion 28.08807 deg"2 5.29982 deg 10.59964 deg 
18 Pitch motiun 0,78951 deg"2 o.a-a854 deg 1.77708 deg 
19 Heave velocity 0,132 m"2/s"2 0,363 m/s 0,727 m/s 
20 Roll velocity 0,05488 (radls)"2 0,23427 radl_s 0,46854 rad/s 
21 Pitch velocity 0,00061 _(radls)"2 0,02480 rad/s 0,04960 rad/s 
22 Heave acceleration 0,210 m"2/s"4 0,459 m/s"2 0,917 mls"2 
23 Roll acceleration 0.47609 I (radls/s)"2 0,69000 rad/s/s 1.37999 radls/s 
24 Pitch acceleration 0,00258 I (radls/s)"2 0,05079 rad/s/s 0,10158 rad/s/s 
25 !Aft Passenger Abs.vert.motion 0,176 m"2 0,420 m 0,839 m 
26 !Aft Passenger Rel.vert.motion 0,025 m"2 0,159 m 0,318 m 
27 !Aft Passenger Abs.vert.velocity 0,275 m"2/s"2 0,525 m/s 1,049 m/s 
28 Aft Passenger Rel.vert.velocity 0,121 m"21s"2 0,348 m/s 0,695 m/s 
29 Aft Passenger Abs.vert.accel 1,354 m"21s"4 1,164 m/s"2 2,328 m/s"2 
30 Aft Passenger Rel.vert.accel 0,940 m"21s"4 0,970 m/s"2 1,939 m/s"2 
31 Mid Passenger Abs.vert.motion 0,180 m"2 0,424 m 0,848 m 
32 Mid Passenger Rel.vert.motion 0,039 m"2 0,198 m 0,395 m 
33 Mid Passenger Abs.vert.velocity 0,282 m"21s"2 0,531 rnl_s 1,062 m/s 
34 Mid Passenger Rel.vert.velocity 0,153 m"21s"2 0,392 m/s 0,783 m/s 
35 Mid Passenger Abs.vert.accel 1,368 m"21s"4 1,170 m/s"2 2,339 m/s"2 
36 Mid Passenger Rel.vert.accel 1,061 m"21s"4 1,030 m/s"2 2,060 m/s"2 
37 Fore Passenger Abs.vert.motion 0,19{] m"2 0,436 m 0,872 m 
38 Fore Passenger Rel.vert.motion 0,059 m"2 0,243 m 0,486 m 
39 Fore Passenger Abs.vert.velocity 0,317 m"21s"2 0,563 ml~ 1,126 m/s 
140 Fore Passenger Rel.vert.velocity 0,216 m"21s"2 0,465 ml~ 0,931 m/s 
141 Fore Passenger Abs.vert.accel 1,585 m"2/s"4 1,259 m/s"2 2,518 m/s"2 
42 Fore Passenger Rel.vert.accel 1,426 m"21s"4 1,194 m/s"2 2,388 m/s"2 
Tabel Perhitungan Seakeeping Kondisi 9 (V = 10 kts, Bow quartering, ITTC, 8.2 sec, 1,5 m) 
Item mO units RMS units significant am _litude units 
1 Modal Period 8,194 s 
2 Characteristic wave height 1,50{] m 
3 Spectrum type ITTC 
4 Wave heading 135,00{] deg 
5 Vessel Speed 10,00{] kts 
6 Vessel displacement 2,555 m ... 3 
7 Vessel GMt 1,224 m 
8 Transom method Transom terms 
9 Wave force method !Arbitrary wave heading 
10 [Added res. method Salvessen 
11 Pitch gyradius 2,355 m 
12 Roll Qvradius 1,04a m 
13 Wave spectrum 0,141 m ... 2 0,376 m 0,751 m 
14 Encountered wave spectrum 0,141 m ... 2 0,376 m 0,751 m 
15 !Added resistance 1,412 kN 
16 Heave motion 0,146 m ... 2 0,383 m 0,765 -~ 
17 Roll motion 9.42613 degl\2 3.0702 deg 6.1404 deg 
18 Pitch motion 3.34575 deg ... 2 1.82914 deg 3.65828 deQ 
19 Heave velocity 0,284 mA2fsA2 0,533 m/s 1,066 m/s 
20 Roll velocity 0,02004 (rad/s) ... 2 0,14157 rad/s 0,28313 rad/s 
21 Pitch velocity 0,0078C (rad/s)A2 0,08831 rad/s 0,17661 rad/s 
22 Heave acceleration 1,55€ mA2JsA4 1,248 mfsA2 2,495 m/s ... 2 
23 Roll acceleration 0,219671 (rad/sls)A2 0,46868 rad/sls 0,93737 rad/s/s 
24 Pitch acceleration 0,11594 I (rad/sls)A2 0,34051 rad/sl~ 0,68101 rad/s/s 
25 Aft Passenger Abs. vert. motion 0,164 m ... 2 0,405 m 0,811 m 
26 [Aft Passenger Rel.vert.motion 0,013 m ... 2 0,112 m 0,225 m 
27 Aft PassenQer Abs.vert.velocity 0,424 mA2fsA2 0,651 ml~ 1,303 m/s 
28 !Aft Passenger Rel.vert.velocity 0,091 mA2Js ... 2 0,302 m/s 0,604 m/s 
29 [Aft Passenger Abs.vert.accel 3,237 mA2fsA4 1,799 mfsA2 3,598 m/s"2 
30 Aft Passenger Rel.vert.accel 2,422 mA2fsA4 1,556 mfsA2 3,113 m/s"2 
31 Mid Passenger Abs.vert.motion 0,171 mA2 0,413 m 0,826 m 
32 Mid Passenger Rel.vert.motion 0,012 m"2 0,110 m 0,220 m 
33 Mid Passenger Abs.vert.velocity 0,433 mA2fs"2 0,658 m/s 1,316 m/s 
34 Mid PassenQer Rel.vert.velocity 0,092 mA2fs"2 0,303 mf§ 0,605 m/s 
35 Mid Passenger Abs.vert.accel 3,108 mA2fs"4 1,763 m/s ... 2 3,526 m/s"2 
36 Mid Passenger Rel.vert.accel 2,692 mA2fsA4 1,641 mfsA2 3,281 m/s"2 
37 Fore Passenger Abs.vert.motion 0,189 mA2 0,435 m 0,870 m 
38 Fore Passenger Rel.vert.motion 0,018 m"2 0,136 m 0,272 m 
39 Fore Passenger Abs.vert.velocity 0,539 mA2fs"2 0,734 m/s 1,468 m/s 
~0 Fore Passenger Rel.vert.velocity 0,183 mA2fs"2 0,428 ml_§ 0,856 m/s 
41 Fore Passenger Abs.vert.accel 4,397 m"2fsA4 2,097 mfsA2 4,194 m/s"2 
~2 Fore Passenger Rel.vert.accel 5,503 mA2fs ... 4 2,346 mfsA2 4,692 m/s"2 
' 
Tabel Perhitungan Seakeeping Kondisi 10 (V = 10 kts, Head Sea, ITTC, 8.2 sec, 1,5 m) 
Item mO units RMS units significant amplitude units 
1 Modal Period 8,194 s 
2 Characteristic wave height 1,50C m 
3 Spectrum type ITTC 
k Wave heading 180,00C deg 
5 Vessel Speed 10,00( kts 
6 !vessel displacement 2,55!: m"3 
7 Vessel GMt 1,224 m 
8 Transom method Transom terms 
9 Wave force method ~rbitrarv wave headino 
10 !Added res. method Salvessen 
11 Pitch ovradius 2,355 m 
12 Roll gyradius 1,048 m 
13 Wave spectrum 0,141 m"2 0,376 m 0,751 m 
14 Encountered wave spectrum 0,141 m"2 0,376 m 0,751 m 
15 Added resistance 1,378 kN 
16 Heave motion 0,143 m"2 0.379 m 0,758 m 
17 Roll motion 0,00000 deg"2 0,00000 deg 0,00000 deg 
1::; Pitch motion 4.66209 - d~"2 2.15919 deg 4.31838 deg 
19 Heave velocity 0,337 m"21s"2 0,58C m/s 1,161 m/s 
20 Roll velocity 0,00000 (radls)"2 0,00000 rad/s 0,00000 rad/s 
21 Pitch velocity 0,01104 (radls)"2 0,10508 rad/s 0,21016 rad/s 
22 Heave acceleration 2,069 m"21s"4 1,439 m/s"2 2,877 m/s"2 
23 Roll acceleration 0,00000 I (radls/s)"2 0,00000 rad/s/s O,OOOOC rad/s/s 
24 Pitch acceleration 0,16231 I (radls!s)"2 0,40288 rad/s/s 0,8057€ rad/s/s 
25 Aft Passenger Abs. vert. motion 0,14!: m"2 0,381 m 0,762 m 
26 !Aft Passenger Rei. vert. motion 0,002 m"2 0,039 m 0,078 m 
27 Aft Passenger Abs.vert.velocity 0,347 m"21s"2 0,589 m/s 1,178 m/s 
28 Aft Passenger Rei. vert. velocity - 0,072 m"21s"2 0,268 m/s 0;53€ m/s 
29 Aft Passenger Abs.vert.accel 2,245 m"21s"4 1,498 m/s"2 2,996 m/s"2 
30 Aft Passenger Rel.vert.accel 6,019 m"2/s"4 2,453 m/s"2 4,907 m/s"2 
31 Mid Passenger Abs.vert.motion 0,147 m"2 0,383 m 0,766 m 
32 Mid Passenger Rel.vert.motion 0,003 m"2 0,058 m 0,116 m 
33 Mid Passenger Abs.vert.velocity 0,362 m"21s"2 0,601 m/s 1,203 m/s 
34 Mid Passenger Rel.vert.velocity 0,114 m"2/s"2 0,338 m/s 0,676 m/s 
35 Mid Passenger Abs.vert.accel 2,422 m"2/s"4 1,556 m/s"2 3,112 mls"2 
36 Mid Passenger Rel.vert.accel 7,456 m"2/s"4 2,730 m/s"2 5,461 m/s"2 
37 Fore Passenger Abs.vert.motion 0,163 m"2 0,404 m 0,808 m 
38 Fore Passenger Rel.vert.motion 0,012 m"2 0,110 m 0,221 m 
39 Fore Passenger Abs.vert.velocity 0,491 m"21s"2 0,700 m/s 1,401 m/s 
ko Fore Passenger Rel.vert.velocity 0,267 m"21s"2 0,516 m/s 1,033 m/s 
k1 Fore Passenger Abs.vert.accel 4,273 m"21s"4 2,067 m/s"2 4,134 mls"2 
142 Fore Passenger Rel.vert.accel 10,40C m"21s"4 3,225 m/s"2 6,45C m/s"2 
Tabel Perhitungan Seakeeping Kondisi 11 fY = 5 kts, Stem Sea, ITTC, 9.4 sec, 2 m) 
Item mO units RMS units significant amplitude units 
1 Modal Period 9,394 s 
2 Characteristic wave height 2,000 m 
3 Spectrum type ITTC 
k Wave heading 0,000 deg 
5 Vessel Speed 5,000 kts 
6 !vessel displacement 2,555 m"3 
7 Vessel GMt 1,224 m 
8 !Transom method Transom tenns 
-
9 Wave force method !Arbitrary wave heading 
10 !Added res. method Salvessen 
11 Pitch gyradius 2,355 m 
12 Roll gyradius 1,048 m 
13 Wave spectrum 0,251 m"2 0,501 
_111 1,002 m 
14 Encountered wave spectrum 0,251 m"2 0,501 m 1,002 m 
15 !Added resistance 1,822 kN 
16 Heave motion 0,242 m"2 0,492 m 0,984 m 
17 Roll motion 0,00000 deg"2 0,00000 ~ 0,00000 deg 
18 Pitch motion 3.63985 deg"2 1.90784 deg 3.81568 deg 
19 Heave velocity 0,091 m"21s"2 0,301 m/s 0,602 m/s 
20 Roll velocity 0. ()()()()(] (rad/s)"2 0,00000 rad/s 0,00000 rad/s 
21 Pitch velocity 0,00067 (rad/~"2 0,02587 rad!§ 0,05175 rad/s 
22 Heave acceleration 0,039 m"2/s"4 0,197 m/s"2 0,394 rnls"2 
23 Roll acceleration 0,00000 I (rad/s/s)"2 0,00000 rad/s/s 0,00000 rad/s/s 
24 Pitch acceleration 0,00047 I (rad/s/s)"2 0,02158 rad/5{§ 0,04317 rad/s/s 
25 !Aft Passenger Abs.vert.motion 0,275 m"2 0,524 m 1,094 m 
26 !Aft Passenger Rel.vert.motion 0,007 m"2 0,083 m 0,166 m 
27 !Aft Passenger Abs.vert.velocity 0,108 m"2/s"2 0,328 rn/s 0,656 m/s 
28 Aft Passenger Rel.vert.velocity 0,005 m"2/s"2 0,068 rn/s 0,137 m/s 
29 Aft Passenger Abs.vert.accel 0,049 m"2/s"4 0,221 m/s"2 0,442 m/s"2 
30 Aft Passenger Rel.vert.accel 0,003 m"2/s"4 0,059 m/s"2 0,118 m/s"2 
31 Mid Passenger Abs.vert.motion 0,231 m"2 0,481 m 0,962 m 
32 Mid Passenger Rel.vert.motion 0,002 m"2 0,046 m 0,092 m 
33 Mid Passenger Abs.vert.velocity 0,085 m"2/s"2 0,292 rn/s 0 ,~84 m/s 
34 Mid Passenger Rel.vert.velocity 0,001 m"2/s"2 • 0,038 rnl~ 0,076 m/s 
35 Mid Passenger Abs.vert.accel 0,036 m"21s"4 0,189 m/s"2 0,378 m/s"2 
36 Mid Passenger Rel.vert.accel 0,001 m"2/s"4 0,033 m/s"2 0,067 m/s"2 
37 Fore Passenger Abs.vert.motion 0,212 m"2 0,461 m 0,922 m 
38 Fore Passenger Rel.vert.motion 0,004 m"2 0,067 m 0,133 m 
39 Fore Passenger Abs.vert.velocity 0,077 m"2/s"2 0,278 rn/s 0,556 m/s 
ko Fore Passenger Rel.vert.velocity 0,002 m"2/s"2 0,049 rnl~ 0,098 m/s 
k1 Fore Passenger Abs.vert.accel 0,032 m"2/s"4 0,178 m/s"2 0,356 m/s"2 
k2 Fore Passenger Rel.vert.accel 0,002 m"21s"4 0,041 m/s"2 0,081 m/s"2 
Tabel Perhitungan Seakeeping Kondisi 12 (V = 5 kts, Stem quartering, ITTC, 9.4 sec, 2m) 
Item mO units RMS units significant amplitude units 
1 Modal Period 9,394 s 
2 Characteristic wave height 2,000 m 
3 Spectrum type ITTC 
~ Wave heading 45,000 deg 
5 Vessel Speed 5,00C kts 
6 Vessel displacement 2,555 m"3 
7 Vessel GMt 1,224 m 
8 Transom method Transom terms 
9 Wave force method iA• oitrary wave heading -
10 !Added res. method Salvessen 
11 Pitch gyradius 2,355 m 
12 Roll qyradius 1,04S m 
13 !wave spectrum 0,251 m"2 0,501 m 1,001 m 
14 Encountered wave spectrum 0,251 m"2 0,501 m 1,001 m 
15 !Added resistance 1,81€ kN 
16 Heave motion 0,24€ m"2 0,496 m 0,992 m 
17 Roll motion 6.4436:3 deg"2 2.53843 deg 5.07686 deg 
18 Pitc~ motion 2.14389 deg"2 1.46625 deg 2.9325 deg 
19 Heave velocity 0,111 m"21s"2 0,333 m/s 0,686 m/s 
20 Roll velocity 0,00245 (rad/s)"2 0,04945 rad/s 0,09890 rad/s 
21 Pitch velocity o,ooooa (rad/s)"2 0,02616 rad/_§ 0,05232 rad/s 
22 Heave acceleration 0,062 m"21s"4 0,249 rnls"2 0,498 m/s"2 
23 Roll acceleration 0,00352 I (rad/s/s)"2 0,05930 rad/s/s 0,11859 rad/s/s 
124 Pitch acceleration 0,00087 I (rad/s/s)"2 0,02943 rad/s/~ 0,05885 rad/s/s 
25 !Aft Passenger Abs.vert.motion 0,282 m"2 0,531 m 1,063 m 
26 !Aft Passenger Rel.vert.motion 0,004 m"2 0,066 m 0,131 m 
27 IAtt Passenger Abs.vert.veiocitv 0,140 m"21s"2 0,374 m/s 0,748 m/s 
28 Aft Passanger Rel.vert.velocity - 0,004 m"21s"2 0,063 m/_§ - 0,126 m/s 
129 Aft Passenger Abs.vert.accel 0,093 m"2/s"4 0,305 m/s"2 0,609 m/s"2 
30 Aft Passenger Rel.vert.accel 0,005 m"21s"4 0,068 m/s"2 0,136 rnls"2 
31 Mid Passenger Abs.vert.motion 0,241 m"2 0,491 m 0,982 m 
32 Mid Passenger Rel.vert.motion 0,012 m"2 0,110 m 0,220 m 
33 Mid Passenger Abs.vert.velocity 0,108 m"21s"2 0,329 rnls 0,657 m/s 
34 Mid Passenger Rel.vert.velocity 0,013 m"2/s"2 0,115 m/s 0,231 m/s 
35 Mid Passenger Abs.vert.accel 0,060 m"21s"4 0,245 m/s"2 0,491 rnls"2 
36 Mid Passenger Rel.vert.accel 0,018 m"21s"4 0,133 m/s"2 0,267 mls"2 
37 Fore Passenger Abs.vert.motion 0,219 m"2 0,468 m 0,936 m 
38 Fore PassenQer Rel.vert.motion 0,018 m"2 0,133 m 0,265 m 
39 Fore Passenger Abs.vert.velocity 0,093 m"21s"2 0,305 m/s 0,609 m/s 
140 Fore PassenQer Rel.vert.velocity 0,017 m"21s"2 0,131 rniJi 0,262 m/s 
141 Fore PassenQer Abs.vert.accel 0,047 m"21s"4 0,216 m/s~ 0,432 m/s"2 
142 Fore Passenger Rel.vert.accel 0,021 m"21s"4 0,144 m/s"2 0,288 rnls"2 
Tabel Perhitungan Seakeeping Kondisi 13 (V = 5 kts, Beam Sea,ITIC, 9.4 sec, 2m) 
Item mO units RMS units significant amplitude units 
1 Modal Period 9,394 s 
2 Characteristic wave height 2,000 m 
3 Spectrum type ITTC 
k Wave heading 90,000 d~ 
5 Vessel Speed 5,000 kts 
6 Vessel displacement 2,555 m"3 
7 Vessel GMt 1,224 m 
8 Transom method Transom terms 
9 Wave force method [Arbitrary wave heading 
10 Added res. method Salvessen 
11 Pitch gyradius 2,355 m 
12 Roll Qyradius 1,048 m 
13 Wave spectrum 0,251 m"2 0,501 m 1,001 m 
14 Encountered wave spectrum 0,251 m"2 0,501 m 1,001 m 
15 !Added resistance 2,09!5 kN 
16 Heave motion 0,251 m"2 0,501 m 1,002 m 
17 Roll motion 29.42774 deg"2 5.42473 deg 10.84947 deg 
18 Pitch moti~n 0,80033 deg"2 0.89464 deg 1.78927 deQ 
19 Heave velocity 0,17!5 m"2/s"2 0,418 m/s 0,836 m/s 
20 Roll velocity 0,05409 (rad/s)"2 0,23257 radl§ 0,46513 rad/s 
21 Pitch velocity 0,00081 (rad/s)"2 0,02852 rad/s 0,05704 rad/s 
22 Heave acceleration 0,238 m"21s"4 0,488 m/s"2 0,975 m/s"2 
23 Roll acceleration 0,44014 (rad/sls)"2 0,66343 rad/s/s 1.32686 rad/s/s 
24 Pitch acceleration 0,00412 (rad/sls)"2 0,06416 rad/sl~ 0,12833 rad/s/s 
25 [Aft Passenger Abs.vert.motion 0,302 m"2 0,549 m 1,098 m 
26 Aft Passenger Rel.vert.motion 0,032 m"2 0,180 m 0,360 m 
27 !Aft Passenger Abs.vert.velocity 0,356 m"2/s"2 0,597 ml~ 1,194 m/s 
28 [Aft Passenger ~el.vert.velocity 0,139 m"2/s"2 0,373 m/s 0,746 m/s 
29 [Aft Passenger Abs.vert.accel 1,506 m"21s"4 1,227 m/s"2 2,455 m/s"2 
30 !Aft Passenger Rel.vert.accel 0,992 m"2/s"4 0,996 m/s"2 1,992 m/s"2 
31 Mid Passenger Abs.vert.motion 0,276 m"2 0,526 m 1,052 m 
32 Mid Passenger Rel.vert.motion 0,038 m"2 0,194 m 0,388 m 
33 Mid Passenger Abs.vert.velocity 0,309 m"2/s"2 0,556 m/s 1,112 m/s 
34 Mid Passenger Rei. vert. velocity 0,141 m"2/s"2 0,375 ml~ 0,750 m/s 
35 Mid Passenger Abs.vert.accel 1,290 m"21s"4 1,136 m/s"2 2,271 m/s"2 
36 Mid Passenger Rel.vert.accel 0,947 m"2/s"4 0,973 m/s"2 1,947 m/s"2 
37 Fore Passenger Abs. vert. motion 0,266 m"2 0,516 m 1,032 m 
38 Fore Passenger Rel.vert.motion 0,051 m"2 0,226 m 0,453 m 
39 Fore Passenger Abs.vert.velocity 0,306 m"2/s"2 0,553 m/s 1,106 m/s 
40 Fore PassenQer Rel.vert.velocity 0,179 m"2/s"2 0,424 m/s 0,847 m/s 
41 Fore Passenger Abs.vert.accel 1,335 m"2/s"4 1,155 m/s"2 2,311 m/s"2 
42 Fore Passenger Rel.vert.accel 1,165 m"2/s"4 1,080 m/s"2 2,159 m/s"2 
Tabel Perhitungan Seakeeping Kondisi 14 (y = 5 kts, Bow quartering, ITTC, 9.4 sec, 2 m) 
Item mO units RMS units significant amplitude units 
1 Modal Period 9,394 s 
2 Characteristic wave height 2,000 m 
3 Spectrum type ITTC 
4 Wave heading 135,000 deg 
5 Vessel Speed 5,00C kts 
6 Vessel displacement 2,555 m"3 
7 Vessel GMt 1,224 m 
8 Transom method Transom terms 
9 Wave force method !Arbitrary wave heading 
10 Added res. method Salvessen 
11 Pitch gyradius 2,355 m 
12 Roll !.1Yradius 1,040 m 
13 Wave spectrum 0,251 m"2 0,501 m 1,001 m 
14 Encountered wave spectrum 0,251 m"2 0,501 m 1,001 m 
15 Added resistance 2,071 kN 
16 Heave motion 0,252 m"2 0,502 m 1,004 m 
17 Roll motion 11.73696 deg"2 3.42592 deg 6.85185 deQ 
18 Pitch motion - 4.53675 deg"2 2.12996 deg 4.25993 deg 
19 Heave velocity 0,252 m"21s"2 0,502 m/s 1,005 m/s 
20 Roll velocity 0,02313 (rad/s)/\2 0,15209 radls 0.30418 rad/s 
21 Pitch velocity 0,00711 (radls}/\2 0,08432 radls 0,16863 rad/s 
22 Heave acceleration 0.66~ ml\2fsl\4 0,815 m/s/\2 1,629 mfs/\2 
23 Roll acceleration 0,2223( I (rad/s/s)/\2 0,47149 rad/s/s 0.94297 rad/s/s 
24 Pitch acceleration 0,07437 I (radlsls}"2 0,27271 rad/s/s 0,54541 rad/s/s 
25 Aft Passenger Abs.vert.motion 0,27~ m"2 0,523 m 1,045 m 
26 Aft PassenQer Rel.vert.motion 0,01€ m/\2 0,127 m 0,255 m 
27 !Aft Passenger Abs.vert.velocity 0,37~ m"2fsl\2 0,611 m/s 1,222 m/s 
£.8 Aft Passenger Rel.vert.velocity 0,085 m"2fsl\2 0,291 m/s 0,582 m/s 
29 ~ft PassenQer Abs.vert.accel 1,857 mA2fs"4 1,363 m/sl\2 2,725 mfs/\2 
30 !Aft Passenger Rel.vert.accel 0,876 m"2fsl\4 0,936 m/s"2 1,872 m/s/\2 
31 Mid PassenQer Abs.vert.motion 0,277 m"2 0,526 m 1,053 m 
32 Mid Passenger Rel.vert.motion 0,015 m/\2 0,123 m 0,246 m 
33 Mid PassenQer Abs.vert.velocity 0,380 m"2fsl\2 0,617 m/s 1,233 m/s 
34 Mid Passenger Rel.vert.velocity 0,065 m"21s"2 0,254 m/s 0,508 m/s 
35 Mid Passenger Abs.vert.accel 1,766 m"2fsl\4 1,329 m/s"2 2,658 mfs/\2 
36 Mid PassenQer Rel.vert.accel 0,500 m"2fsl\4 0,768 m/s"2 1,536 m/s/\2 
37 Fore Passenger Abs.vert.motion 0,299 m/\2 0,547 m 1,094 m 
38 Fore Passenger Rel.vert.motion 0,023 m/\2 0,151 m 0,303 m 
39 Fore PassenQer Abs.vert.velocity 0,478 m"2fsl\2 0,691 m/s 1,383 m/s 
40 Fore Passenger Rel.vert.velocity 0,135 m"2fsl\2 0,368 m/s 0,735 m/s 
~1 Fore Passenger Abs.vert.accel 2,613 m"2fsl\4 1,617 m/s"2 3,233 m/s/\2 
k2 Fore Passenger Rel.vert.accel 1,82€ m"2fsl\4 1,351 m/s"2 2,702 mfs/\2 
label Perhitungan Seakeeping Kondisi 15 (V = 5 kts, Head Sea, ITTC, 9.4 sec, 2m) 
Item mO units RMS units significant amplit~de units 
1 Modal Period 9,394 s 
2 Characteristic wave heiQht 2,000 m 
3 Spectrum type ITTC 
~ Wave heading 180,000 de_g 
_j 
5 Vessel Speed 5,000 kts I 
_ _J 
6 Vessel displacement 2,555 .. m"3 i 
7 Vessel GMt 1,224 m 
8 Transom method ' Transom terms 
9 Wave force method Arbitrary wave heading 
10 ~dded res . method Salvessen 
11 Pitch QVradius 2,355 m 
12 Roll gyradius 1,048 m 
13 Wave spectrum 0,251 m"2 0,501 m 1,001 m 
14 Encountered wave spectrum 0,251 m"2 0,501 m 1,001 m 
15 Added resistance 2,032 kN 
16 Heave motion 0,248 m"2 0,498 m 0,996 m 
17 Roll motion 0,00000 deg"2 0,00000 ~ 0,00000 deg 
18 Pitch motion 6.77809 deg"2 2.60348 deg 5.20695 deQ 
19 Heave velocity 0,272 m"2/s"2 0,521 m/s 1,043 m/s 
20 Roll velocity 0,00000 (rad/s)"2 0,00000 rad/s 0,00000 rad/s 
21 Pitch velocity 0,00965 (rad/s)"2 0,09824 rad/s 0,19647 rad/s 
22 Heave acceleration 0,737 m"2/s"4 0,858 m/s"2 1,717 m/s"2 
23 Roll acceleration 0,00000 i (rad/s/s)"2 0,00000 rad/s/s 0,00000 rad/s/s 
24 Pitch acceleration 0,09036 1 (rad/s/s)"2 0,30060 rad/s/s 0,60119 rad/s/s 
25 Aft Passenger Abs.vert.motion 0,252 m"2 0,502 m 1,004 m 
26 [Aft Passenger Rel.vert.motion 0,001 m"2 0,023 m 0,045 m 
27 [Aft Passenger Abs.vert.velocity 0,284 m"2/s"2 0,533 m/s 1,065 m/s 
28 Aft Passenger Rel.vert.velocity 0,017 m"21s"2 0,131 mis 0,261 m/s 
29 ~ft Passenger Abs.vert.accel 0,836 m"2/s"4 0,914 m/s"2 1,828 m/s"2 
30 Aft Passenger Rei. vert.accel 0,684 m"2/s"4 0,827 m/s"2 1,654 rn/s"2 
31 Mid Passenger Abs. vert. motion 0,252 m"2 0,502 m 1,005 m 
32 Mid Passenger Rel.vert.motion 0,001 m"2 0,032 m 0,064 m 
33 Mid Passenger Abs.vert.velocity 0,292 m"2/s"2 0,541 rn/s 1,082 m/s 
34 Mid Passenger Rel.vert.velocity 0,026 m"2/s"2 0,160 m/s 0,320 m/s 
35 Mid Passenger Abs.vert.accel 0,932 m"2/s"4 0,965 m/s"2 1,931 m/s"2 
36 Mid Passenger Rel.vert.accel 0,836 m"2/s"4 0,914 m/s"2 1,829 m/s"2 
37 Fore Passenger Abs.vert.motion 0,276 m"2 0,526 m 1,051 m 
38 Fore PassenQer Rel.vert.motion 0,009 m"2 0,095 m 0,190 m 
39 Fore Passenger Abs.vert.velocity 0,403 m"2/s"2 0,635 rn/s 1,270 m/s 
40 Fore Passenger Rel.vert.velocity 0,126 m"2/s"2 0,355 rn/s 0,711 m/s 
41 Fore Passenger Abs.vert.accel 1,958 m"2/s"4 1,399 m/s"2 2,799 m/s"2 
142 Fore Passenger Rel.vert.accel 2,499 m"2/s"4 1,581 m/s"2 3,162 m/s"2 
Tabel Perhitungan Seakeeping Kondisi 16 (V = 10 kts, Stern Sea, ITTC, 9.4 sec, 2 m) 
r Item mO units RMS units significant amplitude un;t~ 
1 Modal Period 9,394 s 
2 Characteristic wave heiqht 2,000 Ill 
3 Spectrum type ITTC 
4 Wave heading 0,000 deg 
5 Vessel Speed 10,0001 kts , 
6 Vessel displacement 2, 555 
------, 
m"31 
17 Vessel GMt 1,224 Ill 
8 Transom method Transom terms 
9 Wave force method Arbitrary wave heading I I 
10 Added res . method Salvessen I 
__,j 
11 Pitch qyradius 2,355 m i 
12 Roll gy, ad ius 1,048 m 
13 Wave spectrum 0,251 m"2 0,501 m 1,001 mi 
14 Encountered wave spectrum I 0,252 m"2 0,502 m 1,004 m 
15 Added resistance 3,786 kN 
16 Heave motion 0,349 m"2 0,591 m 1,182 m 
17 Roll motion 0,00000 deg"2 0,00000 deg 0,00000 deq 
18 Pitch motion 52 .92853 deg"2 7.2752 deg 14.5504 deq 
19 Heave velocity 0,164 m"2/s"2 0,404 m/s 0,809 m/s 
,20 Roll velocity 0,00000 (rad/s)"2 0,00000 rad/s 0,00000 rad/s 
21 Pitch velocity 0,02355 (rad/s)"2 0,15345 rad/s 0,30690 rad/s 
122 Heave acceleration 0,422 m"2/s"4 0,649 m/s"2 1,299 m/s"2 
123 Roll acceleration 0,00000 (rad/s/s)"2 0,00000 rad/s/s 0,00000 rad/s/s f--
24 Pitch acceleration 0,06070 (rad/s/s)"2 0,24637 rad/s/s 0,49724 rad/s/s 
25 Aft Passenqer Abs .vert .motion 0,384 m"2 0,619 m 1,239 m 
126 Aft Passenger Rel.vert.motion 0,132 m"2 0,363 m 0,727 m 
2r Aft Passenger Abs .vert .velocity 0,254 m"2/s"2 0,504 m/s 1,007 m/s 
28 Aft Passenge, Rel.vert .velocity 0,211 m"2ts"2 0,459 m/s 0,919 m/s 
29 Aft Passenqer Abs.vert .accel 0,653 m"2/s"4 0,808 m/s"2 1,616 m/s"2 
30 Aft Passenger Rel.vert .accel 0,623 m"2/s"4 0,789 m/s"2 1,578 m/s"2 
31 Mid Passenger Abs .vert .motion 0,377 m"2 0,614 m 1,229 m 
32 Mid Passenqer Rel.vert.motion 0,094 m"2 0,307 m 0,613 m 
33 Mid Passenger Abs .vert.velocity 0,188 m"2/s"2 0,433 m/s 0,867 m/s 
t34 Mid Passenger Rel.vert .velocity 0,153 m"2/s"2 0,391 m/s 0,782 m/s 
35 Mid Passenqer Abs.vert.accel 0,483 m"2/s"4 0,695 m/s"2 1,390 m/s"2 
36 Mid Passenger Rel.vert .accel 0,634 m"2/s"4 0,796 m/s"2 1,592 m/s"2 
37 Fore Passenger Abs.vert.motion 0,547 m"2 0,739 m 1,479 m 
38 Fore Passenqer Rel.vert.motion 0,306 m"2 0,553 m 1,107 m 
39 Fore Passenger Abs .vert.velocity 0,392 m"2/s"2 0,626 m/s 1,252 m/s 
40 Fore Passenger Rel.vert.velocity 0,344 m"2/s"2 0,586 m/s 1,173 m!sl 
41 Fore Passenqer Abs.vert.accel 1,004 m"2/s"4 1,002 m/s"2 2,004 m/s"~ 
42 Fore Passenger Rel.vert .accel 0,891 m"2/s"4 0,944 m/s"21 1,888 m/s"2 
Tabel Perhitungan Seakeeping Kondisi 17 (V = 10 kts , Stern quartering, ITTC, 9.4 sec, 2 m) 
Item mO units RMS units slgnificant ampl itude units I 
1 Modal Period 9,394 s I 
2 Characteristic wave height 2,000 m : I 
- 1 
3 Spectrum type ITTC : I I 
4 Wave heading 45,000 deg i 
5 Vessel Speed 10,000 kts I ' 
6 Vessel displacement 2,555 m"3 I : 
7 Vessel GMt 1,2241 
I 
m i 
8 Transom method Transom terms ! I 
9 Wave force method Arbitrary wave heading I I ! 
10 Added res. method Salvessen i I 
11 Pitch gyradius i I 2,355 m I 
12 Roll ~wradius 1,048 m I I 
13 Wave spectrum 0,251 m"2 0,501 m 1,001 ml 
14 Encountered wave spectrum 0,251 m"2 1,001 1 
! 
0 ,501 m mi 
15 Added resistance 2,367 kN I 
ml 16 Heave motion 0,295 m"2 0,543 m 1,0861 
17 Roll motion 5.46221 deg"2 2.33714 deg 4.674271 deQI 
18 Pitch motion 17.27638 deg"2 4.15649 deg 3.31297 degl 
19 Heave velocity 0,103 m"2/s"2 0,321 m/sl 0,6421 m/sl 
20 Roll velocity 0,00100 (rad/s)"2 0,03165 rad/s 0,063301 rad/s( 
21 Pitch velocity 0,00687 (rad/s)"2 0,08291 rad/s 0,16582 rad /s( 
I 22 Heave acceleration 0,075 m"2/s"4 0,273 m/s"2 0,547! m/s"2: 
23 Roll acreleration 0,00167 (rad/s/s)"2 0,04090 rad/s/s 0,08179 rad/s/sl 
24 Pitch acceleration 0,01536 (rad/s/s)"2 0,12395 rad/s/s 0,24790 1 rad/slsi 
25 Aft Passenger Abs.vert.motion 0,302 m"2 0,550 m 1 '1 00 ml 
26 Aft PassenQer Rel.vert.motion 0,034 m"2 0,184 m 0,367 m' 
I 
m/s: 27 Aft Passenger Abs .vert.velocity 0,123 m"2/s"2 0,351 m/s 0,701 1 
28 Aft Passenger Rel.vert .velocity 0,050 m"2/s"2 0.223 m/s 0,446! m/s: 
29 Aft Passenger Abs.vert.accel 0,123 m"2/s"4 0,350 m/s"2 0,701 1 m/s"2: 
30 Aft Passenger Rel.vert .accel 0,113 m"2/s"4 0,337 m/s"2 0,674 m/s"21 
31 Mid Passenger Abs.vert.motion 0,307 m"2 0.554 m 1,1 o81 m: 
32 Mid Passenger Rel.vert .motion m"2 0,209 0,417! I 0,044 m m; 
33 Mid Passenger Abs .vert .velocity 0,105 m"2/s"2 0.324 m/s 0,648 m/si 
34 Mid Passenger Rel.vert .velocity 0,030 m"2/s"2 0,172 m/s. 0,3441 m/s: 
35 Mid Passenger Abs.vert.accel 0,071 m"2/s"4 0,266 m/s"2 0,5321 m/s"2 
36 Mid Passenger Rel.vert.accel 0,050 m"2/s"4 0,225 m/s"2 0,4491 m/s"2· 
37 Fore PassenQer Abs.vert.motion 0,368 m"2 0,607 m 1 ,213[ m 
38 Fore Passenger Rel.vert.motion 0,145 m"2 0,381 m 0,761 1 m 
39 Fore Passenger Abs.vert.velocity 0,167 m"2/s"2 0.408 m/s 0,816i m/s' 
40 Fore Passenger Rel.vert .velocity 0,104 m"2/s"2 0,323 m/s 0,646! m/s 
41 Fore Passenger Abs.vert .accel 0,200 m"2/s"4 0,447 m/s"2 0,8951 m/s"2: 
~Fore PassenQer Rel.vert .accel 0,181 m"2/s"4 0,425 m/s"2 0 , 850 ~ m/s"i 
Tabel Perhitungan Seakeeping Kondisi 18 (V = 10 kts, Beam Sea, I TIC, 9.4 sec, 2 m) 
Item mO units RMS units significant amplitude ~ 1 Modal Period 9,394 s i 
2 Characteristic wave heiqht 2,000 m I 
3 Spectrum type ITTC 
14 Wave heading 90,000 deg 
Is Vesse l Speed 10,000 kts I I I 
6 Vessel displacement 2,555 m"3· 
7 Vessel GMt 1,224 m 
8 Transom method Transom terms 
~ Wave force method Arbitrary wave heading ;;;! 
10 Added res . method Salvessen 
11 Pitch qyradius 2,355 m 
12 Roll qyradius 1,048 m 
13 Wave spectrum 0,251 m"2 0,501 m 1,001 m 
14 Encountered wave spectrum 0,251 m"2 0,501 m 1,001 m 
15 Added resistance 2,236 kN 
16 Heave motion 0,264 m"2 0.514 m 1,027 m 
17 Roll motion 29.42774 deg"2 5.42473 deg 10.84947 deg 
18 Pitch motic ~ 1.00482 deg"2 1.0024 deg 2.00481 deq 
19 Heave velocity 0,182 m"2/s"2 0,427 m/s 0,854 m/s 
20 Roll velocity 0.05409 (rad/s)"2 0123257 rad/s 0,46513 ra~ 
21 Pitch velocity 0,00066 (rad/5}"2 0,02573 rad/s 0,05145 rad/s 
122 Heave acceleration 0,232 m"2/s"4 0,482 m/s"2 0,964 m/s"2 
123 Roll acceleration 0,44014 (rad/s/s)"2 0,66343 rad/s/s 1.32686 rad/s/s 
24 Pitch acceleration 0,00258 I (rad/s/s)"2 0,05078 rad/s/s 0.10157 rad/s/sl 
25 Aft Passenger Abs.vert.motion 01294 m"2 0,542 m 1,084 m 
26 Aft Passenger Rel.vert.motion 01028 m"2 0,168 m 0,336 m 
27 Aft Passenqer Abs .vert.velocity 01325 m"2/s"2 0,570 m/s 1,140 m/s 
28 ,t,7t Passenqer Rel.vert.velocity C, 119 m"2/s"2 0,346 m/s 0,691 m/s 
29 Aft Passenger Abs.vert .accel 1,290 m"2/s"4 1 '136 m/s"2 2,272 m/s"2 
30 Aft Passenger Rel.vert.accel 0,843 m"2/s"4 0,918 m/s"2 1,836 m/s"2 
31 Mid Passenqer Abs.vert .motion 0,300 m"2 0,548 m 1,096 m 
32 Mid Passenger Rel.vert .motion 0,045 m"2 01212 m 0,423 m 
33 Mid Passenger Abs.vert.velocity 0,334 m"2/s"2 0,578 m/s 1 '155 m/s 
34 Mid Passenger Rel.vert.velocity 0,155 m"2/s"2 0,394 m/s 0,787 m/s 
35 Mid Passenger Abs.vert .accel 1,318 m"2/s"4 1 '148 m/s"2 2,296 m/s"2 
136 I Mid Passenger Rel.vert .accel 0,977 m"2/s"4 0,989 m/s"2 1,977 m/s"2 
37 Fore Passenger Abs. vert. motion 0,314 m"2 0,560 m 1 '120 m 
38 Fore Passenger Rel.vert.motion 0,068 m"2 0.261 m 0,523 m 
39 Fore Passenger Abs.vert.velocity 0,371 m"2/s"2 0,609 m/s 1 ,217 m/s 
40 Fore Passenger Rel.vert.velocity 0,220 m"2/s"2 0,469 m/s 0,939 m/s 
41 Fore Passenger Abs.vert .accel 1,533 m"2/s"4 1,238 m/s"2 2,477 m/s"21 
42 Fore Passenger Rel.vert .accel 1,326 m"2/s"4 1.152 m/s"2 2,303 ml;~ 
Tabel Perhitungan Seakeeping Kondisi 19 (V = 10 kts , Bow quartering, ITTC, 9.4 sec, 2 m) 
Item 
-+ mO units RMS units significant amplitude units 1 Modal Period 9,394 s 
2 Characteri stic wave height 2,000 m i 
3 Spectrum type ITTC I 
I 4 Wave heading 135,0001 deg i 
5 Vessel Speed 1 o,oool kts I I 
16 Vessel displacement 2,5551 m" 3 I 
I 
I 
7 Vessel GMt 1 ,224, ml ! 
8 Transom method Transom terms i 
9 Wave force method Arbitra ry wave heading 
10 Added res . method Salvessen 
~ Pitch gyradius 2,355 m 
12 F<.u ,, qyradius 1,048 m 
13 Wave spectrum 0,251 m"2 0,501 m 1,001 m 
14 Encountered wave spectrum 0,251 m"2 0,501 m 1,001 m 
15 Added resistance 2,0091 kN 
16 Heave motion 0,259 m"2 0,509 m 1,018 m 
17 Roll motion 10.36168 deg"2 3.21896 deg 6.43791 deg 
18 Pitch motion 3.841 deg"2 1.95985 de_g 3.9197' GcQ 
19 Heave velocity 0,364 m"2/s"2 0,604 m/s 1,207 m/s 
20 Roll velocity 0,02111 (rad/s)"2 0,14529 rad/s 0,29059 rad/s 
21 Pitch velocity 0,00823 (rad/s)"2 0,09073 rad/s 0,18146 rad/s 
22 Heave acceleration 1,676 m"2/s"4 1,295 m/s"2 2,589 m/s"2 
.23 Roll acceleration 0,21940 I (rad/s/s)"2 0,46840 rad/s/s 0,93680 rad/s/s 
24 Pitch acceleration 0,12036 i ( rad/s/s )"2 0,34692 rad/s/s 0,69385 rad/s/s 
25 Aft Passenger Abs.vert .motion 0,278 m"2 0,527 m 1,055 m 
26 Aft PassenQer Rel.vert.motion 0,015 m"2 0,121 m 0,241 m 
27 Aft Passenger Abs . vert. velocity 0,512 m"2/s"2 0.716 m/s 1,431 m/s 
28 Aft Passenger Rel.vert .velocity 0,090 m"2/s"2 0,300 m/s 0,600 m/s 
29 Aft Passenger Abs.vert .accel 3,416 m"2/s"4 1,848 m/s"2 3,6971 m/s"2 
30 Aft Passenger Rel.vert.accel 1,636 m"2/s"4 1,279 m/s"2 2,5581 m/s"2 
31 Mid Passenqer Abs.vert.motion 0,287 m"2 0,536 m 1,072 m 
32 Mid Passenger Rel.vert.motion 0,014 m"2 0,119 m 0,237 m 
33 Mid Passenger Abs.vert .velocity 0 ,523 m"2/s"2 0,723 m/s 1,447 m/s 
34 Mid Passenqer Rel.vert.velocity 0,090 m"2/s"2 0,300 m/s 0,600 m/s 
35 Mid Passenger Abs .vert.accel 3,282 m"2/s"4 1,812 m/s"2 3,623 m/s"2 
36 Mid Passenger Rel.vert.accel 1,914 m"2/s"4 1,383 m/s"2 2,767 m/s"2 
137 Fore Passenger Abs.vert.motion 0,310 m"21 0,557 m 1 '114 ml 
0,290 1 
-, 
38 Fore Passenger Rel.vert .motion 0,021 m"2 0,145 m m 
39 Fore Passenger Abs .vert .velocitv 0,637 m"2/s"2 0.798 m/s 1,596 m/s 
40 Fore PassenQer Rel.vert.velocity 0,182 m"2/s"2 0,427 m/s 0,854 m/s 
41 Fore Passenger Abs.vert.accel 4,619 m"2/s"4 2,149 m/s"2 4,298 m/s"2 
42 Fore PassenQer Rei. vert accel 4,444[ m"2/s"4 2,108 m/s"2 4,2161 m/s"2 
Tabel Perhitungan Seakeeping Kondisi 20 (V = 10 kts, Head Sea, ITTC, 9.4 sec, 2 m) 
Item mO units RMS units significant amplitude !units l I 
1 Modal Period 9,394 s i I 
2 Characteristic wave height 2,000 I I rn I 
3 Spectrum type ITTC ! 
4 Wave heading 180,000 deg i 
5 Vessel Speed 10,000! I kts ! 
6 Vessel displacement 2,555 m113 ! 
17 Vessel GMt 1,224 i m I 
18 Transom method Transom terms i i 
/9 
-
i Wave force method Arbitrary wave heading 
10 Added res . method Salvessen ! 
11 Pitch gyradius 2,355 m I 
12 Roll gyradius 1,048 m ! 
' 
13 Wave spectrum 0,251 m112 0,501 m 1,0011 m 
14 Encountered wave spectrum 0,251 m112 0,501 m 1,001 1 m 
15 Added resistance 1,941 kN I 
16 Heave motion 0,254 m112 0,504 m 1,0071 m 
17 Roll motion 0,00000 deg 112 0,00000 deg 0,000001 deg 
18 ?itci 1 motion 5.45802 deq 112 2.33624 deg 4.67248[ deq 
19 Heave velocity 0,430 m112/s 112 0,656 m/s 1,311 1 m/s 
20 Roll velocity 0,00000 (rad/s) 112 0,00000 rad/s 0,00000! rad/s 
21 Pitch velocity 0,01176 (rad/s) 112 0,10843 rad/s 0,21687! rad/s 
22 Heave acceleration 2,239 m112/s 114 1,496 m/s 112 2,993: m/s 112 
23 Roll acceleration 0,00000 (rad/s/s) 112 0,00000 rad/s/s ~T 0,00000. rad/s/s 
24 Pitch acceleration 0.16950 (rad/s/s) 112 0,41170 rad/s/s 0,82340! rad/s/s 
25 Aft Passenger Abs .vert .motion 0,256 m112 0,506 m 1 ,012! m 
26 Aft Passenqer Rel.vert .motion 0,002 m112 0,039 m 0,078i ml 
27 Aft Passenger Abs.vert.velocity 0,441 m112/s112 0,664 m/s 1 ,328! ~~ 28 Aft Passenger Rei. vert. velocity 0,063 m112/s112 0,251 m/s 0,5031 m/s
29 Aft Passenger Abs .vert .accel 2,421 m112/s 114 1,556 m/s 112 3, 112i -:-:-1 m/s 112i 
30 Aft Passenger Rel.vert .accel 4,023 m112/s 114 2,006 m/s 112 4,011 i m/s 112j 
31 Mid Passenger Abs .vert.motion 0,257 m112 0,507 m 1 ,015! rr , 
32 Mid Passenger Rel.vert.motion 0,003 m112 0,059 m 0, 118! m 
33 Mid Passenger Abs .vert.velocity 0,456 m112/s 112 0,676 m/s 1,351 1 m/s 
34 Mid Passenger Rel.vert .velocity 0,106 m112/s 112 0,325 m/s 0,650: n,/s 
35 Mid Passenger Abs .vert .accel 2,607 m112/s 114 1,615 m/s 112 3,229! m/s~ 
36 Mid Passenger Rel.vert .accel 5,247 m112/s 114 2,291 m/s112 4,581 ! m/s11~ 
37 Fore Passenger Abs.vert.motion 0,277 m112 0,526 m 1,0521 ml 
38 Fore Passenger Rel.vert .motion 0,013 m112 0,113 m 0,226: ml 
39 Fore Passenqer Abs.vert .velocity 0,594 m112/s 112 0,771 m/s 1,541 1 m!sl 
40 Fore Passenger Rel.vert .velocity 0,267 m 112/s 112 0,517 m/s 1,034 1 ~ 
41 Fore Passenger Abs .vert.accel 4,541 m 112/s 114 2,131 m/s 112j 4,2621 m/s 112i 
I 
m/s112i 42 Fore Passenqer Rel.vert.accel 8,821 m112/s 114 2,970 m/s 112 5,9401 
